Autoslew manual
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1. Filozofia
W ostatnich dziesiecioleciach astronomia profesjonalna coraz czesciej kierowata sie
ku wykorzystaniu precyzyjnych enkoderéw i technologii Direct Drive. Poprzez uzycie tej
technologii uzyskano nowy poziom precyzji, o ktéorym producenci teleskopéw i osprzetu
mogli do tej pory tylko pomarzyé ze wzgledu na ograniczenia rozwigzan mechanicznych
powodujgcych wystepowanie btedéw sledzenia.
Najnowsze technologie uzywajg optycznych enkoderéw pozwalajgcych na uzyskanie precyzji
prowadzenia teleskopu na poziomie sekund katowych. To ma znaczenie
nie tylko w prowadzeniu teleskopu w trakcie wykonywania GoTo pomiedzy obiektami, ale
takze ma znaczacy wptyw na precyzyjne okredlenie aktualnej pozycji wzgledem gwiazd.
Wymagana pozycja uwzglednia nie tylko refrakcje atmosferyczng, ale takzie btedy
w procesach poprzedzajgcych funkcje GoTo czyli np. w trakcie zapisu poprzedniego potozenia
teleskopu (czyli zapisu pointing file). W efekcie osiggniecia takiej doktadnosci
oprogramowanie doktadnie ,wie” jak teleskop bedzie sie zachowywat podczas sledzenia
obiektu, uwzgledniajgc przy tym ewentualny btgd ustawienia na Gwiazde Polarng catego
setupu. Wszystkie btedy sg kompensowane w czasie realnym poprzez zmiany predkosci
silnikdw w dwdch osiach w tym samym czasie. Oczywiste jest takze, ze system Direct Drive
jest pozbawiony btedéw okresowych ( periodic errors) spedzajagcych sen z powiek
astronomoéw w przesztosci.
Ten trend — mozna to chyba tak nazwaé- jest $ledzony przez wiekszos¢ producentow sprzetu
dla profesjonalnego i potprofesjonalnego segmentu rynku. Szczegdlnie dla zdalnie
obstugiwanych teleskopéw niezwykle wazne jest, aby przynajmniej krotkie ekspozycje mogty
by¢ wykonywane bez autoguidingu. Jednym z gtéwnych powodoéw dla ktérych tego rodzaju
rozwigzania nie sg oferowane przez producentéw jest wysoki koszt enkoderdow. Ten element
ceny ulega oczywiscie zmianie, ale catkowity koszt inwestycji niezbednej do integracji
kontroleréw, silnikéw Direct Drive i enkoderéw jest nadal bardzo wysoki. Nalezy tez pamietac
o koniecznosci stworzenia specjalistycznego oprogramowania o wysokim stopniu
komplikacji.
Gtéwnym celem ASA Astrosysteme od poczatku dziatalnosci byto zintegrowanie wyzej
opisanych technologii w osiggalny dla rynku astro-amatoréw produkt. Byto to mozliwe dzieki
15 letniemu doswiadczeniu wniesionemu przez Philipa Kellera i jego firme Astrooptik
w proces tworzenia systemu. Jego oprogramowanie jest aktualnie wykorzystywane przez
tuziny teleskopédw o rozmiarach ponad 1 metra na catym Swiecie. Z drugiej strony system
napedu Direct Drive wraz z elektronikg zostat stworzony przez firme ASA specjalnie do
matych montazy paralaktycznych ( German mounts). W ten sposéb zagwarantowano wysoki
stopien precyzji zachowujgc pobdr mocy zestawu na niskim poziomie.
Technologia Direct Drive z precyzyjnymi enkoderami jest gwarantem S$ledzenia pozycji
i prowadzenia teleskopu na bezprecedensowym poziomie — nie wspominajgc juz o tym ze



montaz jest catkowicie pozbawiony btedéw luzu mechanicznego. Pozwala to na korekcje
btedéw i prowadzenia z catkowitg doktadnoscig na poziomie 0.1 arcsec.

Bardzo wielu z nas pamieta czasy autoguidingu, kiedy po wykonaniu flipa system autoguidera
musiat wykonac¢ wiele cykli poprawek kompensujac luzy w osi deklinacji. System ASA DD nie
wymaga oczywiscie takich korekt. Prowadzenie ASA przez autoguiding jest mozliwe, ale
system pozwala na wykonywanie perfekcyjnych, nieguidowanych ekspozycji do 10 minut
i dtuzszych.

Nastepnym efektem uzyskania mozliwosci tak szybkich poprawek jest odpornosc setupu na
podmuchy wiatru. Szarpniecia sg sSledzone w sposéb ciggly przez poréwnanie pozycji
aktualnej z pozycja wymagang i korygowane w czasie rzeczywistym przez odpowiednie
komendy do montazu. Ponadto system DD pozwala na przeszukiwanie nieba z predkoscia do
10 stopni na minute i nawet przy takiej predkos$ci montaz jest bardzo cichy.

W praktyce wszystkie wymienione cechy montazu ASA DD pozwalajg na wykonywanie
zauwazalnie ostrzejszych obrazéw lepszej jakosci, ograniczonych juz tylko jakoscig optyki
i warunkami atmosferycznymi. Mozna zapomnieé¢ o rozmytych gwiazdach z powodu ztego
prowadzenia teleskopu. Nalezy jednak pamietaé, ze osiggniecie takiej doktadnosci wymaga
precyzyjnego dostrojenia montazu do parametrow teleskopu. W silnikach krokowych
wystarczyto ustawié przetozenie przektadni. W montazu DD proces ten jest o wiele bardziej
ztozony. Oczywiscie proces ten musi byé przeprowadzony tylko raz na poczatku regulacji
setupu dla konkretnego teleskopu i wyposazenia. Naszym aktualnym celem jest maksymalne
uproszczenie tego procesu.

Nasi klienci upewniajg nas, ze idziemy w dobrym kierunku i na pewno bedziemy sie trzymali
go w przysztosci. W tej chwili, na przyktad, pracujemy nad wieksza integracjg
oprogramowania Autoslew i Sequence. Pozwoli to na automatyczne tworzenie modelu nieba
( kadru- pointing model) z uzyciem kamery CCD lub DSLR , ktéry bedzie w konsekwencji
stosowany przez Autoslew do zwiekszenia precyzji wyszukiwania i Sledzenia obiektow.
Oprogramowanie Sequence zawiera takze procedure LPT pozwalajgca korygowac btedy
ugiecia tuby lub ruchéw lustra teleskopéw. W tym celu tworzy kadr ( pointing file)
optymalizowany dla konkretnego obiektu, uwzgledniajac przesuniecia lustra i ugiecie tuby w
czasie krotszym niz dwie minuty. To oszczedza duzo czasu przy przygotowaniu sesji.

Dla pewnosci swoich klientéw, ze ich montaz DDM bedzie takze najnowoczes$niejszym
rozwigzaniem takze w przysztosci, ASA konsekwentnie poprawia oprogramowanie
i przekazuje wyniki tych dziatan w formie poprawek oprogramowania do swoich klientéw.
Kupujac montaz ASA DDM otrzymujesz najnowoczesniejszy montaz dostepny na rynku.

2. Wymagane oprogramowanie
e Autoslew*
e ASCOM platform*
e  Microsoft Framework 3.5 * ( zawarte w Win 7)
e FTDI USB Driver*
e Planetarium Software ( zalecane)
*dostarczone na pamieci USB razem z montazem



3. Dodatkowe oprogramowanie do tworzenia kadru ( pointing file)

e Sequence*
e Maxim DL ze sterownikami kamery
e PinPoint — petna wersja
e Katalog GSC*
*dostarczone na pamieci USB razem z montazem
4. Procedura instalacji Autoslew

Najnowsza wersja oprogramowania moze by¢ pobrana z naszej strony www.astrosysteme.at

Nowi uzytkownicy dostajg najnowszg wersje na zatgczonej pamieci USB.

A) Pierwsza instalacja Autoslew
1. Zainstaluj Microsoft .NET Framework 3.5 lub wyzszg ( zawarte w WIN 7)
2. Zainstaluj platforme ASCOM wersja 6.0 lub wyzszg. Postepuj zgodnie z poleceniami
w czasie instalacji.
3. Zainstaluj Autoslew wykonujac plik ,AutoslewinstallerXXXX.msi”. Postepuj zgodnie
z poleceniami w czasie instalacji.
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B) Instalacja poprawek do Twojej wersji Autoslew

1. Odinstaluj biezacg wersje Autoslew korzystajgc z Windows Control Panel.

2. Po deinstalacji pozostanie kilka plikéw zawierajgcych klucze licencyjne, ustawienia
uzytkownika i pliki konfiguracyjne. Jesli chcesz je usung¢ postepuj zgodnie z punktem 2)
rozdziat C)

3. Zainstaluj nowg wersje Autoslew wykonujac plik ,, AutoslewinstallerXXXX.msi”. Postepuj
zgodnie z poleceniami w czasie instalacji.

C) Catkowita deinstalacja Autoslew
1. Odinstaluj Autoslew korzystajgc z Windows Control Panel.
2. Usun pliki opisane ponize;j:


http://www.astrosysteme.at/

Windows XP: C:\Documents and Settings\ All Users\ ApplicationData\ ASA\ Autoslew
Windows Vista & 7: C:\Program Data\ ASA\ Autoslew

5.Praktyczne dziatanie

Rozdziat ten moze zostac¢ pominiety przez doswiadczonych uzytkownikéw DDM.

Klienci uzywajacy technologii DD po raz pierwszy powinni zwréci¢ na ten rozdziat szczegdlna uwage.
Nie tylko pomoze to w poprawnym wykonaniu konfiguracji ( tak aby teleskop dziatat prawidtowo), ale
takze przyblizy niektére podstawowe funkcjonalnosci oprogramowania Autoslew, ktére doktadniej
beda wyjasnione w nastepnych rozdziatach.

Wiekszos¢ ustawien jest niezaleznych od pogody i pory dnia i moze byé wykonane przy Swietle
dziennym bez presji czasu. Tylko wtedy, jesli bedziesz mogt poprawnie sterowa¢ swoim montazem
w ciggu dnia powinienes wykonywac nocg ustawienia na Gwiazde Polarng, ustawienia kadru etc. Nie
zaczynaj czytac instrukcji nocg w czasie przygotowan do sesji ( by¢é moze nawet w czasie silnego mrozu
w zimie)

Zanim zaczniesz

Upewnij sie, ze Twdj zestaw jest zmontowany prawidtowo i potgczony zgodnie z instrukcjg
obstugi, a wszelkie niezbedne czynnosci ( np. wywazenie teleskopu) zostaty wykonane.

WAZNE !!!
Montaz musi by¢ wywazony we wszystkich osiach!

Na nastepnych stronach nauczysz sie tylko podstawowych funkcji z odniesieniami do
doktadniejszego opisu na dalszych stronach. Montaze DD oferujg niezwyktg precyzje dziatania
- ale tylko wtedy, kiedy opisane ponizej parametry specyficzne dla Twojego teleskopu, jego
wagi i ogniskowej bedg wprowadzone prawidtowo.



5.1 Wigczamy Autoslew

Po wtaczeniu oprogramowania Autoslew
pokaze sie okno gtdwnego menu.
momencie silniki sg wytgczone. Zanim je
wiaczysz - upewnij sie ponownie, ze Twdj
montaz jest prawidtowo wywazony (zgodnie

z instrukcja obstugi)
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Otworzy sie okno jak obok.
Autoslew ma fabrycznie ustawione
parametry pracy silnikbw. Mogg
one by¢ wystarczajgce  do
przeprowadzenia testow. Moga
takze  okaza¢ sie  zupetnie
niewtasciwe dla Twojego setupu.
Jest to tatwe do stwierdzenia po
wtgczeniu silnikdw — patrz rozdziat
,Wstepne testy funkcjonalnosci”
Mozesz  sprobowa¢ pracowad
z ustawieniami fabrycznymi lub
ustawic parametry pracy wtasciwie
— patrz rozdziat 7.5.

Cokolwiek bys wybrat zamknij
okno uruchamiajgc silniki -
nacisnij czerwony przycisk MOTOR
IS OFF. Zmieni kolor na zielony i
napis na MOTOR IS ON

|

Po witaczeniu silnikdw  okno
otworzy sie automatycznie
pokazujac napis , Please wait for
Autofind”. Montaz zacznie sie
poruszac aby ustali¢ kat
magnetyczny dla silnikéw
(potozenie markerow). Jesli
montaz zacznie lekko dryfowac
w jednym kierunku to znaczy ze
wywaznie jest wadliwe i musi by¢
natychmiast poprawione.

Jesli ustalenie kata
magnetycznego silnikow
(poszukiwanie  markeréw) nie
powiedzie sie za pierwszym razem
Autoslew bedzie powtarzat
procedure. Ten proces jest
sterowany automatycznie i nie ma
mozliwosci ustawienia zadnych
parametréw.

W paragrafie 7.5 opisane s3
procedury koricowego strojenia
montazu i jego parametrow w
zaleznosci od wagi i ogniskowe;j
teleksopu. Podczas pierwszego
wigczenia moze sie zdarzy¢ , ze
montaz zacznie bucze¢ lub
wibrowa¢ - to normalne
zachowanie przy pierwszym
wigczeniu.
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Po zakonczeniu procedury Autofind montaz jest podtgczony i silniki
wigczone, ale nie jest jeszcze witgczone aktywne Sledzenie (tracking)



5.3 Wstepna kontrola gtéwnych funkcjonalnosci

Jedli montaz po zakoAczeniu | B Autostew ficenced 2010/ 10/ 13 for Philipp Test DDM160 Version 5037
procedury Autofind nadal wibruje Fle Pointing Control | Mount | Drive Objects Focus
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sterowania silnika nie sa wtasciwe
i nalezy je wyregulowaé. Jesli
montaz jest stabilny i nie hatasuje

Az

Telescope
rA 02h53m22,36 pe +42°10'06" RA

2649 Al
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RA i DE. RA powinno powoli rosngc
(bo $ledzenie nieba z predkoscia
jego ruchu wzgledem Ziemi czyli
,sidereal” jest wytgczone) podczas
gdy DE powinno by¢ niezmienne.
Teraz wigczamy $ledzenie poprzez
klikniecie ikony gwiazdki

Objects
Po 1-2 sekundach $ledzenie ( tracking)
powinno sie ustabilizowaé, co objawia sie
statg wartoscig wyswietlanych
wspotrzednych  RA Jesli  $ledzenie
i parametry sterowania sg dobre to tylko
ostatnia z cyfr wyswietlanych
wspotrzednych RA bedzie sie zmieniac.
Jesli wszystko jest OK, powinna by¢
mozliwos¢ poruszenia montazem
z uzyciem klawiszy sterujgcych ( czerwone
przyciski z kierunkami geograficznymi).
Suwak pozwala na regulacje szybkosci
ruchu. Nalezy wyprébowaé ruchy montazu
z réznymi szybkosciami i upewnic¢ sie, ze
montaz pracuje cicho i ptynnie.
Zwré¢my uwage, ze montaz nadal nie jest
skalibrowany. Nie zna swojej wfasciwej
pozycji RA i DE oraz ograniczen
mechanicznych ( limits). Dlatego te ruchy
nalezy wykonywac bardzo ostroznie.
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5.4 Wprowadzanie pozycji i czasu, ,Mount/Time settings” (patrz takze rozdziat 7.4)

Aby  Autoslew prawidtowo mogt
wykonywac operacje sterowania
oprogramowanie musi by¢ e

poinformowane o lokalizacji montazu i Dezima *N Deg Min Sec
czasie lokalnym. Informacja ta moze by¢ Latitude 50.00000 S 50 =0 =0
wprowadzona reczne lub za pomoca o 10 <o o
odbiornika GPS  podtgczonego do Longitude -010.00000 - =
komputera. ’
Otworz "Mount” , nastepnie ,Location of Height above SL 333
Telescope”. Wprowadz dane recznie.

Location of Telescope o o

UWAGA!

Mozesz kupi¢ odbiornik GPS ze ztaczem
USB  bezposrednio od ASA jako
wyposazenie dodatkowe.

OK Cancel

5.5 ,,Pointing file” i ustawianie na Gwiazde Polarna
Co to jest ,pointing model”?

Gdyby istniat idealny teleskop ( setup- przyp. ttum) mozna bytoby sie spodziewac, ze po
przesunieciu na wymagang pozycje obiekt bedzie idealnie centralnie ustawiony. Niestety taki
perfekcyjny teleskop ( setup) nie istnieje i podczas ruchu montazu powstaje wiele btedow.
Autoslew jest w stanie kompensowaé wszystkie btedy, o ile sg one powtarzalne, to znaczy
kiedy taki sam btagd powstaje w tej samej pozycji. Aby je prawidtowo skorygowac¢ musza
zostaé najpierw zmierzone. Do tego wtasnie pomiaru stuzy ,pointing model”.
Ponadto, korzystajgc z tych samych procedur, Autoslew moze przeprowadzi¢ procedure
ustawienia na Gwiazde Polarna.
Najczesciej spotykane btedy to:

e Odchylenia ustawienia na Gwiazde Polarng

e Bfedy kolimacji optyki

e Btedy montazu ( nieprostopadtosc osi)

e Ugiecia tuby teleskopu

5.6 Pierwsze pozycjonowanie obiektu ( slews)

Jesli wstepne regulacje s3 OK, mozemy sprobowac wykonaé¢ pierwszy dojazd teleskopu do
obiektu. Oczywiscie tylko wtedy, kiedy montaz wie dokfadnie , w jakiej pozycji jest aktualnie.
Jesli chcemy to przecwiczy¢ w ciggu dnia, kiedy nie widzimy gwiazd, powinnismy zadowoli¢ sie
pozycjg teleskopu w zenicie. Nalezy tylko upewnic sie, ze ustawienie osi montazu na Gwiazde
Polarng jest z grubsza zgodne z tym, co podaliSmy poprzednio wprowadzajac dane w polach
,Location of telescope”.

Po pierwsze nalezy wybraé¢ Park Position 1, ktéra fabrycznie jest zdefiniowana w zenicie
z teleskopem po ZACHODNEJ stronie montazu.

Nalezy to zrobi¢ w nastepujgcy sposdb: myszka lub przyciskami sterowania ustawic teleskop
w zenicie w taki sposdb, aby przeciwciezary byty skierowane na wschdd, tzn. tak aby patrzac na
montaz od strony panela z przytagczami byty po prawej stronie.



UWAGA: nalezy zwrdci¢ uwage , ze moze by¢ koniecznos$é wytaczenia ogranicznikéw ruchu
montazu ,Check limits” . Mozna takze wytgczy¢ silniki i POWOLI recznie ustawi¢ montaz
w zenicie. Oczywiscie po tej operacji nalezy silniki wigczy¢ ponownie.

Po ustawieniu teleskopu w zenicie nalezy klikngé¢ na ikone — symbol domku z numerem 1.
Niczego nie zaobserwujemy w zachowaniu montazu za wyjgtkiem wpisania wspétrzednych
zenitu w pole RAi DE.

.P Autoslew licenced 2010/ 10/ 13 for Phlllpp Te
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Nastepnie klikamy symbol krzyza ( crosshairs). Zostaniemy poproszeni o podanie Autoslew
pozycji teleskopu ( tzn. kierunku wskazywanego przez przeciwciezary). W naszym przyktadzie
nalezy wybrac EAST.

Jedli Autoslew ma podang orientacje montazu ( z doktadnoscig do kilku stopni) mozna
bezpiecznie wykonac ruch do obiektu bez obawy ze teleskop uderzy o statyw.



5.7 Wschodnia ( East) czy zachodnia ( West) strona?

W czasie pracy oprogramowanie Autoslew czasami pyta uzytkownika czy ma dojechac ( slew)
do obiektu przez wschodnig czy zachodnig strone nieba.

-

44 Autoslew: Mountposition l =RRCy X

East West

In Weslbos»tmn the counter wesght shaft and
the lelescope are pointing westerly l

»
-~
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Zawsze jest tak, ze montaz moze dojecha¢ do obiektu dwoma drogami, szczegdlnie jesli obiekt
znajduje sie o okolicach potudnika. W Autoslew pozycja montazu jest identyfikowana tak jak
na rysunku powyzej. Wschodnia ( East) strona jest wtedy , gdy przeciwciezary sg skierowane
na wschdd a zachodnia ( West) kiedy sg skierowane na zachdd. Ta sama procedura (okreslania
pozycji montazu-przyp. ttum) powinna zosta¢ powtdrzona gdy montaz jest synchronizowany
np. do gwiazdy.

UWAGA: jesli zle podamy pozycje montazu bedzie on nieprawidlowo synchronizowany i
prawie na pewno uderzy o statyw lub pier!



5.8 Potaczenie z programem planetarium

Podobnie jak wiele innych teleskopdéw (setupow-przyp.ttum) Autoslew ' 3 -

moze byé synchronizowany z programem ,planetarium” (czyli bazg 'Of Phlhpp Test DDM160 Ver:
danych obiektow-przyp.ttum). Wybierz , Astrooptik Server Telescope”
w polu wybor.u ASCOM i r:ausr.m ,,annect. Sposdb po’rqc.ze.n!a z Drive mbj(}(tb Focus
oprogramowaniem ,The Sky” opisany jest w dodatku do niniejszej

instrukcji.
Mozliwe jest takze ustawienie teleskopu na konkretny obiekt wytgcznie z

uzyciem Autoslew. Wystarczy w tym celu otworzy¢ menu ,Select object”

klikajgc ikone z symbolem galaktyki. Select (,)b]t’(t)biectc
: - - TR TR
Select Object I = —
Object Coordinates
: L — » — 2 x>, Parkl UGC Mehr Info
rafo Jo oo
- : Park2 PK (PN)
d m B *N
DE Io o o S M| Bestor
= 9| - =
} NGC NGC
Aequinoct 2000 c | Stars
Resulting Azimut and Altitude Move Relativ
Azim 0792 All 249 Dezima
= R + : 0 ‘[ 00 " - ~c " 00.000
SlewTime A 00 00 00 0ST 00.000 .
Limi DE +00 00 00 ™~ SUED 00.000
OK Cancel Slew Synch

W tym menu jest mozliwo$¢ wpisana wspétrzednych lub wybrania konkretnego obiektu —
nalezy przec¢wiczy¢ wybor réznych obiektéw i wpisywanie wspotrzednych. Widzialnos$¢ obiektu
ponad horyzontem mozna tatwo stwierdzi¢ przez obserwacje koloru tekstu opisujgcego
wspofrzedne w polu ,, Resulting Azimuth and Altiutude”.

5.9 Pozycja ,,Home find”

Montaz DDM ma bardzo doktadne punkty odniesienia (markery) w obu osiach ( ta doktadnos¢
to pojedyncze sekundy katowe). Te punkty odniesienia (markery) sg uzywane do synchronizacji
kata godzinowego ( RA-przyp.ttum) oraz deklinacji ( DE). Wspdlnie z doktadnym czasem
lokalnym synchronizacja na gwiazde lub inny obiekt staje sie przestarzata metodg — i ma to
specjalne znaczenie kiedy system jest obstugiwany zdalnie.

Muszg by¢ spetnione dwa warunki:

1. Fabryczne punkty odniesienia muszg by¢ zignorowane

2. Punkty odniesienia muszg by¢ ustalone jednokrotnie.

Generalnie montaz jest ustawiony w punkcie odniesienia enkodera, kiedy przeciwciezary sg
skierowane na wschdd, a teleskop skierowany w zenit. O$ teleskopu moze by¢ odchylona



lekko na pétnoc lub potudnie — w zaleznosci od szerokosci geograficznej potozenia montazu. Na
45 stopniu szerokosci geograficznej teleskop bedzie doktadnie skierowany w zenit.

Zaczynamy ustawienie teleskopu na opisanej wyzej pozycji, blisko punktéw odniesienia.

Kliknij ikone z domkiem bez numeru ( wskazana na obrazku ponizej)

P Autoslew licenced 2010/ 10/ 13 for Philipp Test DDM160 Versi
File Pointing ¢(ontrol Mount Drive Objects Focus

da s % oo xEsEUER

il inc fi f : .
Telescope Will start Homefind to find Re erencemarﬁbjects

r

-_—-- MAL AN NDN"T D e o NCOANY AN mMaA

Po nacisnieciu ,Home find” montaz poszukuje punktéw
odniesienia przez ruchy w obu osiach. Autoslew potwierdzi
zakonczenie poprawnej kalibracji dzwiekiem( beep) oraz
odpowiednim komunikatem ( patrz obrazek obok)

DE/AL calteatlod OK !
18 1844
RAJAZ calbvated OK |
181827

Kalibracja pozycji ,Home” ( ustawianie nowej pozycji ,Home”)

Po pierwszym znalezieniu pozycji ,Home” montaz ustawi sie na fabrycznie zdefiniowanej
pozycji wzgledem punktéw odniesienia. W rezultacie pozycja montazu nie bedzie wtasciwa dla
aktualnego potozenia geograficznego setupu. Nalezy teraz okresli¢ warto$¢ przesuniecia
(offset) montazu w stosunku do pozycji zdefiniowanej fabrycznie.



Aby to zrobi¢, nalezy ustawié teleskop w pozycji wschodniej
zenitalnej ( tzn. przeciwciezary na wschod- teleskop w
zenicie- przy.ttum) korzystajagc z myszki lub przyciskow
sterujgcych (tak jak jest to opisane w punkcie 5.6)
i synchronizowac ( klikngé) na ikone PARK 1 i krzyzyk.

Teraz nalezy ustali¢ przesuniecie pozycji HOME przez
otwarcie menu ,Mount/Set new home position”.
Oczywiscie te czynnosci trzeba bedzie powtdrzy¢ po
ostatecznej instalacji montazu , doktadnym ustawieniu na
Gwiazde Polarng i synchronizacji na gwiazde. Przesuniecie
(offset) jest zapamietany po wytaczeniu Autoslew i
odtwarzany przy ponownym wtgczeniu systemu.

Nowg pozycje HOME mozna wyprébowacé po zaparkowaniu
PARK 1 i wcisnieciu zielonej ikony ( jak obok).

Po wykonaniu jazdy do HOME teleskop powinien by¢
skierowany idealnie w zenit, a przeciwciezary na wschéd.
Jesli wszystko jest w porzadku , montaz jest gotowy do
pierwszych testow na gwiazdach !!!

5.10 Ustalanie pozycji parkowania

Pozycja parkowania jest przeznaczona do ustawienia
teleskopu w bezpiecznej pozycji do zamkniecia dachu
obserwatorium lub ustawienia teleskopu w pozycji zblizonej
do pozycji HOME.
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5.11 Ustalenie ogranicznikéw ruchu ,,Mount/Type limits” ( patrz takze rozdziat 7.4)

Aby zabezpieczy¢ teleskop przed kolizjami z rdéznymi
przeszkodami ( np. statywem lub pierem) nalezy ustali¢
ograniczenia ruchu w ustawieniach Autoslew.
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r DDMB8S5 ASA Astrosysteme Version 5.0
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5.12 Podtaczenie do autoguidera ( patrz w Zataczniku zawierajagcym informacje dla
ekspertow)

Niezaleznie od wielkiej precyzji prowadzenia montazy DDM mozna stosowaé autoguider, jesli
wymagane ustawienia Autoslew zostang skorygowane.

6 Opis interfejsu uzytkownika AUTOSLEW ( GUI)

6.1 [ Autosiew ficenced 2011/ 1/ 15 for DDMB5 ASA Astrosysteme Version 503300

6'2 i File Ponting Control Mount Drive Objects Focus |
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6.4
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6.5 =
Messages Move-Controlls
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demu.s‘cw Vers 5033 -.. s
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122251 . Wnte Log - 20 .
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6.1 Pasek tytutowy z informacjg o rejestracji i wersji programu

6.2 Pasek MENU

6.3 Pasek narzedzi

6.4 Pozycja teleskopu

6.5 Klawisze funkcyjne
6.6 Okno informacji ( log)

6.7 Klawisze sterowania ruchem teleskopu ( montazu)

6.8 Okno informacyjne

patrz punkt 7
patrz punkt 8
patrz punkt 9
patrz rozdziat 10
patrz rozdziat 11
patrz rozdziat 12
patrz rozdziat 13



7 Opis paska MENU

7.1 File

File/Save parameter — pozwala na zapamietanie wszystkich
zmian dokonanych podczas sesji z programem AUTOSLEW.
File/Save as — pozwala na zapamietanie ustawien
w osobnym pliku. Ta funkcja nie pozwala zapamietac
parametréow ustawienia silnikbw. Moga one zostaé
zapamietane osobno w Servo-Setup Menu dla réznych
konfiguracji setupu.

File/load - pozwala na zatadowanie uprzednio
zapamietanych plikéw konfiguracyjnych

File/Exit — zamyka sesje AUTOSLEW

7.2 Pointing

Pointing/Clear old configuration — usuwa aktualnie
uzywanga/zatadowang konfiguracje ( patrz takze punkt 8.7).
Jesli nastapita jakakolwiek mechaniczna zmiana w setupie
to aktualnie uzywana konfiguracja musi zosta¢ skasowana.

| File Pointing Control Moun

Save Parameter Strg+S
Save as

Load

Exit Strg+X

1 |
{ Az | 1an7 Arna HIl121n E

File “P({Iﬁimgl Control  Mount  Dnve

: | Clear old Configuration

l Advanced Pointing Control

- Telescope

Opcja Pointing/ Advanced Pointing Control jest przeznaczona wytgcznie dla zaawansowanych

uzytkownikéw- patrz rozdziat 7.3)

7.3 Control

Control/Joystick/Gamepad/Settings

Podczas nocnych obserwacji zmiana potfozenia telskopu
poprzez uzycie joysticka lub gamepada jest bardzo
przydatna. Zwykte gamepady sg lepsze od joystickéw ze
wzgledu na to, ze sg przystosowane do obstugi jedna reka.
Mozna zastosowal kazdy rodzaj joysticka/gamepada
kompatybilny z Windows. Gamepady bezprzewodowe
zwiekszajg mozliwosci swobodnego przemieszczania sie
wokot setupu.

Joystick Settings
Joytick active

Com-Ports
Ascom ACL
Misc settings

Expertmode




System Windows w zasadzie powinien automatycznie
rozpozna¢ podfaczone urzadzenie i  zainstalowad
sterowniki. W przeciwnym razie nalezy zrobi¢ to zgodnie
z instrukcjg instalacji pada lub joysticka.

Rozpoznane przez system Windows urzadzenie nalezy
aktywowac poprzez klikniecie ikony pokazujgcej gamepad
na pasku narzedzi.

Gamepad stanie sie aktywny, a czerwony krzyz
przekreslajacy ikone zniknie. Teraz mozna delikatnie
wyprébowac ruchy teleskopu ( montazu) przez wychylanie

¥/ 10/ 13 for Philipp Test DDM14

Mount Drive Objects
d ® Mﬂn
Joystick is on
~ A0 Ay amn

islew licence 1! 2010/ 10‘ 13f Phnllpp

prawego drazka pada ( wiasnie prawy w wiekszosci
przypadkdw jest aktywny). Wartosci RA i DE powinny sie w

onting Contro Mount

widoczny spos6b zmieniac. Teleskop ( montaz) moze sig¢ | _J. '; Joystick Settings II
poruszac szybciej jesli nacisniemy jeden z przyciskéw — = : g

wymaga to jednak wczesniejszego zdefiniowania funkcji scope S

przycisku. Aby tego dokonac i przypisac takze inne funkcje 24h00 om-Port g-.
do przyciskdbw pada nalezy otworzyé okno dialogowe Ascom ACt |
,Control/Joystick settings” 0182 A Rez

Misc settings

ST —

Przypisywanie przyciskom funkcji rozpoczynamy od dwéch :”Fast Move” i ,Turbo Move”. Po nacisnieciu ,Fast
Move” teleskop bedzie poruszat sie ze srednig predkosciag, natomiast po nacisnieciu , Turbo Move” teleskop bedzie
sie poruszat z duzg predkoscig w kierunku wskazanym przez pochylenie dragzka gamepada.

Aby przypisa¢ funkcje ,Fast Move” nalezy po prostu klikngé na ikone ,Select” przy opisie , Turbo Move” ( patrz
rysunek obok), a nastepnie nacisng¢ przycisk ktéry chcemy przypisaé¢ do tej funkcji. W okienku obok pojawi sie
numer przycisku. Teraz mozna powtérzy¢ tg sama procedure dla innych funkcji, ktére chcemy przypisac przyciskom
gamepada.

3

P— - e =
22 Joystick (onhgure n ‘ SHRSE X
Mouse click on select and then press the More Settings Speed for full Joystick stroke
Jo » W D use = cho o
oyshck bution you want to use for the function Dead Zone Linear (%) 10 Move Focu
- No Button 2 0 0,10
Joystick Buttons Dead Zone Digital (%) 70 2.0 b
Focus in Select Fast Bution 300 03
Focus Out Select 9 Turbo Butlon| 2500 038
Fast Move Select 7
Turbo Mave Select 5 * Linear Digital
Special Function 1 Select 3 Change Axis Directions
Spedial Function 2 Select 4 RA
- = WaeslEast for LeftRight + Nom
Motor C Select 12 - :
Motor On Select North/South for LeftRight Revers
Motor Off Select 13 DE
* Nom
Reavers

OK Cancel

Po zakorczeniu operacji nalezy wcisng¢ OK

Po konfiguracji opisanej powyzej teleskop bedzie sie poruszat zgodnie z ruchami drazka gamepada. Jesli nie bedzie
przy tym wecisniety zaden z przyciskéw ,Fast Move” albo ,, Turbo Move”, ruch ten bedzie bardzo powolny i bedzie
mozna zauwazy¢ zmieniajgce sie koordynaty RA i DE. Ruch bedzie szybki po wecisnieciu przycisku ,Fast move”
i bardzo szybki po wcisnieciu ,, Turbo Move”.

Praktyczna rada:

Sugerujemy wytgczenie gamepada w czasie sesji zdjeciowej ( przez nacisnecie ikony w pasku narzedzi). Gamepady
i joysticki majg przewaznie mozliwos¢ kalibracji i jesli nie jest doktadnie ustawiony na zero - moze powodowac
niekontrolowane ruchy teleskopu. Mozemy otrzymac piekne $lady poruszajgcych sie gwiazd zamiast precyzyjnego
prowadzenia — tylko z powodu wtgczonego gamepada.

Mozna takze zwiekszy¢ w ustawieniach urzgdzenia tzw. ,martwa strefe” ruchu drgzka. Ustawiona na 10% powinna
zabezpieczy¢ nas przed ewentualnymi niespodziankami.



,Control/”Com-Ports”

Funkcja pozwala na ustalenie parametréw portéw komunikacyjnych dla urzadzen dodatkowych

,ACL/Sky”- funkcja pozwala na ustalenie komunikacji
(szeregowym portem RS 232) pomiedzy komputerem
z zainstalowanym oprogramowaniem AUTOSLEW
a drugim komputerem. Typowym przypadkiem jest
sytuacja , kiedy np. Maxim DL jest zainstalowany na
osobym PC ktéry musi komunikowadé sie z AUTOSLEW.
Dla ustalenia potaczenia nalezy zainstalowac sterownik
Astrooptik na komputerze z podtgczong kamerg CCD.
Nastepnie nalezy wybraé ,Astrooptik Telescope”
w polu wyboru ASCOM zamiast , Astrooptik Telescope
Server”. W AUTOSLEW nalezy wskaza¢ port do
komunkacji i ustawi¢ szybkos$¢ transmisji na 19200
Baud i wtgczy¢ ON ( ptaszek w polu obok)

,Dome”- funkcja pozwala na sterowanie
oprogramowaniem obserwatorium ( np. Baader, ACE
Smart Dome). Nalezy wtasciwie skonfigurowac dla
AUTOSLEW port w polu DOME.

,GPS”- funcja pozwala na konfiguracje portu dla
modutu GPS. Nalezy wtgczy¢ port ( ptaszek w polu
obok napisu ON) i zrestartowa¢ AUTOSLEW. Wiekszos¢
odbiornikow GPS pracuje z szybkoscig transmisji 4800
Baud.

,Control/AscomACL”

,Used ASCOM epoch”- kiedy AUTOSLEW komunikuje
sie z innym oprogramowaniem wymienia rézne
informacje, w tym np. koordynaty potozenia. Funkcja
pozwala na ustalenie systemu koordynat ktére sa
przekazywane do innych aplikacji korzystajgcych
z platformy ASCOM. Nalezy sie upewnié, ze ustawienia
okresu komunikacji s3 zgodne z ustawieniami
programu z ktéorym AUTOSLEW sie komunikuje.
TheSky na przyktad wymaga podawania koordynat
w czasie rzeczywistym. Wtasciwe ustawienia to : Used
ASCOM epoch=0. Maxim DL akceptuje oba ustawienia,
wymaga to jednak zmiany ustawiedn w samym
programie.

,Azimuth zero for North”- funkcja pozwala na
zdefiniowanie  jakie  okredlenie azymutu jest
przekazywane przez ASCOM. S3 dwie akceptowalne
metody przekazania tej informacji. Jedna z nich moéwi,
ze warto$¢ azymutu O ( zero) odpowiada kierunkowi
potudniowemu, druga — ze pdtnocnemu. Wiekszos¢
anglojezycznych aplikacji obstugi obserwatorium
uzywa okreslenia - azymut 0 to pdétnoc. W tym
przypadku nalezy zaznaczyé¢ wtasciwg opcje w polu
obok opisu ( postawi¢ ptaszka).

,Enable ASCOM to Homefind”- wiaczenie tej funkcji
pozwala na wystanie komendy ,Homefind” z innego
oprogramowania komunikujgcego sie przez ASCOM
z AUTOSLEW.

,Enable ACL comport pooling” — jesli AUTOSLEW
komunikuje sie z innym  oprogramowanem

Comd Com4
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umieszczonym na osobnym komputerze muszg by¢
one potaczone przez RS 232. Wigczenie te funkcji
poprawia stabilnos¢ wspotpracy w ramach potfaczenia.

,Shut down motors when Ascom stops tracking” —
wiaczenie tej funkcji wymusza wytgczenie silnikow
montazu, jesli w aplikacji potgczonej z AUTOSLEW
przez Ascom zostanie wytaczone prowadzenie
(tracking).

,lgnore further slews in Ponting File” - jesli
wykonujemy mapowanie nieba z wykorzystaniem
funkcji Auto Center w Maximie nalezy wiaczy¢ t3

opcje.

In

,ACL Comport pooling interval” — w tym polu ustalamy
czestotliwos¢ zapytan dla portu komunikacyjnego.

»Control/Misc setting”

To okno dialogowe pozwala na ustawienie parametréw pracy montazu przy wykorzystaniu autoguidera.

,Pulse Guide Tolerance” — AUTOSLEW przyjmuje "= Mownt  Daee  Otpeens |

komendy sterowania montazem z autoguidera poprzez 4 ) " kd @ ’Qu
protokét ASCOM z wykorzystaniem funkcji Pulse - )

Guide. Metoda ta jest doktadniejsza od prowadzenia  |4hdTm1t 5 Fhoriee e

Sledzenia np. przez przekazniki ( Relays). Metoda Pulse )

Guide generuje impulsy sterujgce wysytane do :

AUTOSLEW ktére dzieki precyzji Direct Drive s3 it

wprowadzane z absolutng precyzja. Na przyktad , jesli

AUTOSLEW odbierze komende z autoguidera dla obu : ‘ butye o0k A e , '-
osi montazu, to po ich wprowadzeniu wysle N, ' .
potwierdzenie do Maxima DL, ktéry dopiero teraz bo-gpwadud ll-
zacznie kolejng ekspozycje. == !

Wartosci ustalone w tym oknie okreslajg kiedy
AUTOSLEW potwierdzi ustalenie nowej pozycji do
wspotpracujacej aplikacji. Odchytka pozycji
autoguidera w obu osiach nie moze przekroczyé
toleracji Pulse Guide.

Jesli warto$¢ ta bedzie zbyt mata, montaz nigdy nie
osiggnie pozycji w obu osiach jednoczesnie.

Praktyczna uwaga:

Aby uzywac funkcji Pulse Guide w Maximie nalezy
pamieta¢ w wigczeniu w opcjach guidera sterowania
,Telescope” ( fabrycznie ustawienie jest na RELAYS)

,Pulse Guide Wait Time” — po tym ustalonym czasie
AUTOSLEW zatrzyma pozycjonowanie niezaleznie od
tego czy osiggnat wymuszona pozycje czy nie oraz
wysle potwierdzenie OK do aplikacji sterujgcej kamera.

,Pulse Guide Speed” — okresla predkos¢ ruchu podczas
korekt w arcsec na sekunde. Zalecana wartosc to ,,6”

,Flip Guide Directions after Meridian flip”- witaczenie
tej funkcji spowoduje ustalenie nowych kierunkéw
prowadzenia po wykonaniu flipa. Zaktada sie, ze
program autoguidera nie wykonat tego wczesniej.

,Power on when AUTOSLEW starts” — jesli funkcja jest
wiaczona silniki montazu zostang wigczone przy
starcie oprogramowania AUTOSLEW. Aby silniki



wiaczad recznie nalezy wytaczyc tg opcje.

,Always ask for Save of Ini-files when closing
AUTOSLEW” — wtgczenie tej funkcji spowoduje
kazdorazowe zapytanie o zapamietanie configuracji
przy zamykaniu AUTOSLEW.

,Control/Expert mode”

Aby wiaczy¢ funkcje ,,Expert Mode” nalezy potwierdzi¢
,YES” jesli pojawi sie okno z zapytaniem. Indywidualny
opis poszczegdlnych pozycji menu jest zamieszczony w

aneksie do niniejszej instrukcji.

7.4 ,Mount”

,Type/Limits”

Dla zabezpieczenia montazu przed uderzeniami
w statyw lub pier nalezy uzy¢ tej funkcji w celu
ustalenia znacznikdw ograniczed. Jedli montaz
dojedzie do ustalonego ograniczenia bedzie to
sygnalizowane czerwonym napisem LIMIT w polu
informacyjnym i montaz zatrzyma sie. To oznacza
takze ze montaz ma okre$long pozycje np. w wyniku
synchronizacji na gwiazde.

Ustawienia ograniczen:

, Minimum altitude above horizon”- pozwala na
okreslenie ( w stopniach) jak nisko montaz moze
dojechac na linie horyzontu.

,How far can you go through Meridian with your
German Mount?” — po ustawieniu w zenicie nalezy
sprawdzic¢

w jakim potozeniu setup uderzy o statyw lub pier.
Bezpieczng warto$¢ wychylenia nalezy wpisaé
w stopniach.

»,Minimum flip distance for east-side slews” — nalezy
wprowadzi¢ wartosc¢ tuz przed przejsciem potudnika.
Oznacza to takze ze montaz nie wykona dojscia
(slew) jesli obiekt bedzie na niebie kilka minut przed
przekroczeniem potudnika.

,Stop tracking in Setup” — wigczenie tej funkcji
spowoduje wytgczenie Sledzenia kiedy otwarte
bedzie menu ,,Drive/Servo settings”

Fie Ponting Comtesl | Mourt | Drive  Ofjects  Foom
1 Y 2 '\ ) Type Limas
'A -“ L .f. o Check Loty
Toweccope g Optices .
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Home Fed
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,Mount/Check limits”

Mozna wytgczy¢ funkcje tylko dla potrzeb testéw,
kiedy montaz nie zna swojego aktualnego potozenia
geograficznego i nie jest zsynchronizowany na
gwiazde. Jesli ,,Check limits” wytgczymy na state
teleskop moze uderzy¢ o statyw lub pier.

»Mount/Flip options”

Menu pozwala na okreslenie zachowania montazu
w czasie dojazdu ( slew) do obiektu. Mozliwe sg
nastepujace ustawienia:

,Prefer West” — funkcja spowoduje dojazd (slew) do
obiektu z zachodniej strony, o ile ustawione
ograniczniki na to pozwolga. Jest uzyteczna dla sesji,
jesli obiekt osiggnat duzg wysokos$¢ na niebie po
wschodniej stronie i nie chcemy wykonywaé flipa
w czasie sesji. W zdalnej obstudze setupu funkcja
wiaczy mozliwos¢ wykonania flipa poprzez komende
ASCOM.

,Ask” — AUTOSLEW zawsze zapyta czy chcemy
dojecha¢ do obiektu od wschodniej czy zachodniej
strony nieba.

,Stay on side” — wiaczenie tej funkcji spowoduje, ze
montaz pozostanie na biezgcej stronie potudnika do
osiggniecia ustalonego limitu ( ogranicznika)

“Mount/Synch Options”

Dwa ustawienia sg dostepne:

»Ask” — jesli wigczymy ta funkcje AUTOSLEW zawsze
bedzie pytat o potozenie montazu ( EAST albo WEST)
przy synchronizacji.

,Decide” - jedli wiaczymy tg funkcje AUTOSLEW
bedzie decydowat samodzielnie.

,Mount/Park Positions”

AUTOSLEW pozwala na zdefiniowanie dwdch pozycji
parkowania montazu. W wiekszosci przypadkow
przydatne jest zdefiniowanie jednej z nich w okolicy
znacznikéw odniesienia dla enkoderdéw. Z tej pozycji
montaz zacznie szukanie znacznikdw po kliknieciu
ikony ,Homefind” ( patrz rozdziat 8.4). Druga pozycja
stuzy do ustalenia pozycji parkowania bezpiecznej
dla sprzetu przy zamykaniu lub otwieraniu dachu
obserwatorium.

Porada praktyczna:

Pozycje parkowania powinny by¢ ustalane po
okresleniu home position.

Aby ustali¢ pozycje parkowania nalezy najpierw
ustawi¢ teleskop recznie w wymaganym potozeniu.
Nastepnie wybieramy z menu ,Mount”>"Park
position”>"New park position”. Otworzy sie okno
dialogowe do ustalenia nowej pozycji parkowania.
Najpierw wskazujemy EAST czy WEST., a nastepnie
klikamy ,Use current telescope position as a future
parkl” dzieki czemu pozycja teleskopu zostanie
zapamietana. Mamy takze mozliwo$¢ nazwania tej
pozycji samodzielnie np.”Dach”.



Jesli montaz jest zsynchronizowany w
celu zaparkowania nalezy klikngc
jeden z przyciskow wskazujgcych
w ktérej pozycji chcemy parkowad,
a nastepnie zielong ikone ze strzatka.
Porada praktyczna:

Jedng z pozycji parkowania dobrze
jest utworzy¢ blisko pozycji Home
(przeciwwagi po wschodniej stronie,
teleskop skierowany w zenit). To
pozwoli wykona¢ procedure
Homefind znacznie szybciej.

,Mount/Track on comets”

Funkcja pozwala na S$ledzenie
obiektéw wolno poruszajacych sie na
niebie np. komet. Montaze serii DDM
sg przystosowane do takich zadan,
a precyzja Sledzenia komety jest
zblizona do jakosci  $ledzenia
z predkoscia ,,sidereal”.

Jak to wida¢ obok, wprowadzamy
szybkos¢ zmian w RA
i DE. Te wartosci wskazujg zmiane
predkosci , sidereal” dla obu osi.
Wartosci mozna okresli¢ korzystajac
np. z programu typu planetarium.
Sledzenie ( po wprowadzeniu
wartosci dla predkosci) rozpocznie
sie po wcisnieciu ikony
symbolizujgcej komete na pasku
narzedzi. Kolor ikony zmieni sie na
pomaranczowy  sygnalizujac  ze
montaz wykonuje $ledzenie z inng
predkoscia niz normalna, czyli
,sidereal”.  Symbol ten bedzie
pomaranczowy takie w przypadku
uzycia funkcji LPT w potaczeniu
z oprogramowaniem Sequence. To
takze wynika ze S$ledzenia z inng
szybkoscig niz normalna.

»,Mount/Home find”

Montaz DDM ma bardzo doktadne
punkty odniesienia (markery) w obu
osiach (ta doktadnos¢ to pojedyncze
sekundy  katowe). Te  punkty
odniesienia (markery) sg uzywane do
synchronizacji kata godzinowego
(RA-przyp.ttum) oraz deklinacji ( DE).
Wspdlnie z doktadnym czasem
lokalnym synchronizacja na gwiazde
lub inny obiekt staje sie przestarzaty
metodg — i ma to specjalne znaczenie
kiedy system jest obstugiwany
zdalnie.

Musza by¢ spetnione dwa warunki:
Fabryczne punkty odniesienia muszg
by¢ zignorowane
Punkty odniesienia
ustalone jednokrotnie.

muszg by¢
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Nalezy to doktadnie przetrenowac
przed pierwszg sesjg z uzyciem
montazu.

Generalnie montaz jest ustawiony
w punkcie odniesienia enkodera,
kiedy przeciwciezary sg skierowane
na wschod, a teleskop skierowany

w zenit. O$ teleskopu moze by¢
odchylona lekko na pétnoc Ilub
potudnie - w zaleznosci od
szerokosci geograficznej potozenia

montazu. Na 45 stopniu szerokosci
geograficznej teleskop bedzie
doktadnie skierowany w zenit.
Zaczynamy ustawienie teleskopu na
opisanej wyzej pozycji, blisko
punktéw odniesienia.

Po nacisnieciu ,Home find” montaz
poszukuje punktéw odniesienia przez
ruchy w obu osiach.  Autoslew
potwierdzi zakorczenie poprawnej
kalibracji dzwiekiem( beep) oraz
odpowiednim komunikatem ( patrz
obrazek obok)

Jesli kalibracja nie zakonczyta sie
poprawnie to najprawdopodobniej
oznacza ze Autoslew nie znalazt
markerow. Jesli jestes w miejscu
o niskiej szerokosci geograficznej
nalezy teleskop pochyli¢ bardziej
w kierunku pdtnocy. Mozesz takze

rozszerzy¢  zakres  poszukiwania
markeréw  zmieniajagc  parametry
,Homefind:

Aby to zrobi¢ wybieramy kolejno
,Drive”>"Servo settings”>"Homefind
settings for RA”

Okno ,Speed” okresla szybkos¢
wyszukiwania markeréw w stopniach
kata na sekunde.

Okno ,Maximum way” okresla
w jakim zakresie Autoslew bedzie
poszukiwat markeréw. Jesli nie
zostang znalezione procedura
,Homefind” zostanie przerwana.
Okno ”Direction” okresla w ktérym
kierunku markery bedg szukane
w pierwszej kolejnosci. Zaznaczenie
,Try also other direction” spowoduje
wyszukiwanie takze w kierunku
przeciwnym.
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Porada praktyczna :

Nalezy rozpoczynac procedure
,Homefind” z teleskopem
ustawionym blisko markeréw, ale nie
doktadnie na markerze. Najlepiej
kilka stopni przed Ilub za nim.
Przydatne jest ustawienie jednej
z pozycji parkowania blisko
markerow dla szybkiego
przeprowadzenia procedury
,Homefind”

»Mount/Set new home position”

Po utworzeniu nowej mapy nieba
(“pointing file”")mozna ustali¢ nowa
pozycje ,Home position”. Spowoduje
to ustalenie parametréw pozycji
montazu w Autoslew w oparciu
o dane wynikajace z tej mapy. Po
zapamietaniu i zatadowaniu nowych
danych” poiniting file” poprzez uzycie
funkcji ,,Use now, save and use on

the next start”, ustaw montaz
w  pozycji ,Home” ( patrz
,Mount/Find home”)
Porada praktyczna:
Mozna  takze  wytgczy¢é  silniki

i ustawi¢ montaz recznie w pozycji
,Home”

Teraz trzeba wtaczy¢ silniki ( jesli je
wytaczyliSmy) i uruchomi¢ funkcje
,Home find”. Po zakonczeniu
procedury trzeba ustawic teleskop na
jasng gwiazde, wycentrowaé ja
w polu widzenia i wykonac,,Sync”.
Teraz klikamy ,set new
Homeposition”

AUTOSLEW zapyta czy gwiazda jest
wycentrowana i czy montaz zostat
zsynchronizowany oraz czy chcesz
obliczy¢ nowy offset dla markerow
odniesienia. Potwierdz ,,OK”
i zapamietaj ,File/Save”.

Przy nastepnym uruchomieniu
AUTOSLEW jedyne co trzeba zrobié
to wykonaé funkcje ,Homefind”.
Montaz bedzie automatycznie
zsynchronizowany z danymi
programu planetarium z ktérego
korzystasz. Nie wykonuj
synchronizacji ponownie ! Uzywajgc
tej metody fatwo bedzie
w przysztosci znalez¢ gwiazde do
ustawienia ostrosci nawet o jasnej
porze zmierzchu.
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“Mount/Time settings”

To okno dialogowe pozwala na
pofaczenie AUTOSLEW
z odbiornikiem  GPS  (wysoce
rekomendowane!). Nalezy upewnic
sie, ze prawidtowo zostaty
wprowadzone dane  odbiornika:
numer portu i szyko$¢ transmisji
i klikng¢ ,GPS installed”. Kiedy
nacisniesz ,Call GPS info” zostang
Sciggniete dane z satelity. Upewnij

sie, ze opcje ,Sync PC time”
i ,Sync/Query” sg wtgczone.

W oknie tym znajduje sie tez
okreslenie  wartosci dla reakgcji

montazu np. na podmuchy wiatru. W

polu , Aggressiveness in track
Position” ustalamy szybkos¢ reakcji
na  takie  zdarzenia. @ Wartos¢
parametru powyzej 2 moze
powodowac niestabilng prace
montazu.

“Mount/Location”

Jesli nie korzystamy z odbiornika GPS
nalezy koordynaty potozenia
wprowadzi¢ recznie.

Jesli GPS jest podtaczony i aktywny
AUTOSLEW koordynaty wprowadzi
automatycznie po wecisnieciu
przycisku ,, Get from GPS”

7.5 “Drive”
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Dla uzytkownikéw zaawansowanych:
inaczej niz dla silnikéw krokowych
ustawienie szybkosci nie jest proste.
Kontroler silnika DD w sposob ciggty
(z  wykorzystaniem  danych z
enkodera) poréwnuje pofozenie
aktualne z potozeniem wymaganym.
Pozycja wymagana moze byc stata,
moze sie zmienia¢ powoli np. z
predkoscig ,sidereal” lub zmienia¢
sie szybko do 15 stopni na sekunde.
Kontroler oblicza zmiane predkosci
wzgledem wymaganej pozycji. W
celu osiggniecia zadowalajacej
precyzji kazdorazowych poprawek do
wymaganej pozycji system posiada
trzy regulowane parametry
nazywane PID (proportional, integral,
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differential)

P- to wspotczynnik okreslajgcy moc
kierowang do silnika w celu korekty
potozenia. Im wiekszy tym wieksza
moc.

| — sumuje wartos¢ btedu i chroni
przed przeskoczeniem pozycji
wymagane;j.

D- to wartos¢ regulujgca hamowanie
montazu. Jesli bedzie ustawiona na
zero to montaz zawsze przeskoczy
pozycje =~ wymagang W  czasie
dokonywania korekt potozenia.

,Drive/Servos Settings/Motortuning”

W celu regulacji parametréow pracy silnikéw nalezy
wybrac¢ ,,Drive>Servos settings/Tune”.

Na obrazku po prawej stronie pokazane s3 rdzne
wartosci ( Test speed settings) dla ktérych mozesz
sprawdzi¢ swoje ustawienia. Uzywajgc suwakow na
srodku pola mozesz sprawdzi¢ rdéine ustawienia
parametréw pracy silnikow w czasie rzeczywistym.
Oznacza to wysyfanie do montazu réznych zestawow
parametréw. Podane parametry PID s3 wysytanie do
montazu dla predkosci ponizej 0.05 stopnia na sekunde
( czyli dla normalnego trackingu albo wolno
poruszajacych sie obiektdéw). Niektérzy np. powinni
uzywac ,twardych” wartosci parametrow ( tzn. duzych
wartosci D i | oraz dobranej wartosci P) dla matych
predkosci $ledzenia a ,miekki” zestaw parametréow
(tzn. nizsze ich wartosci) dla duzych predkosci
Sledzenia.

Wykonajmy tylko test dla predkosci $ledzenia
,sidereal” i tylko w osi RA ( DE bedzie ustawiona
pézniej).; W tym celu przyci$nij ,,Go” ponizej , Test
speed settings”.

Sledzenie ( tracking) jest regulowany, a réinica
pomiedzy pozycjg wymagang pokazywana na wykresie.
To ustawienie jest wazne dla zwyklych zdje¢ z
predkoscig ,sidereal”, a jego precyzja znacznie
wazniejsza niz dla duzych predkosci. Poczatkowo
zauwazysz, ze stabilizacja prowadzenia do wartosci
kilku dziesietnych arcsec wymaga 1-2 sekund.
Przyciskow ,+” i ,-, mozina uzy¢ do powiekszenia
wykresu.

Porada Eksperta:

Mozesz takze uzyé opcji ,Custom” (Wtasne) dla
ustalenia szybkosci $ledzenia. Nalezy wprowadzi¢
szybkosé 0.004 stopnia/sekunde ( réwng wielkosci
$ledzenia — trackingu) . Réznica w dziataniu urzgdzenia
w tej opcji polega na tym, ze montaz bedzie regularnie
zmieniat  kierunek obrotu. Czas potrzebny na
stabilizacje pozycji (czyli kiedy linia rysowana pokryje
sie z linia odniesienia na wykresie) pozwoli na
sprawdzenie ,twardosci” ustawienia parametrow ( jest
to szczegdlnie wazne dla kompensacji podmuchdéw
wiatru). Aby lepiej zobaczy¢ reakcje na zmiane
parametréw nalezy powiekszy¢ wykres nieco bardziej.

Tuning Parameter for siow soeeds
D

p

“ Noise Fiter On

Slew Down 0%

Delay Display | o =

Test Speed Setings

%4 Tune

-

Speed Command = -0,0040 degriper sec

Tuning Parameter for siow speeds
D

[

“ Noise Fiter On

SiowDown | 0 =
Deloy Dapley [ o =
Test Speed Settings

Sigernl Speed




Przyktad , miekkiego” ustawienia parametréw

Przyktad ,twardego” ustawienia parametréw

Samodzielnie nalezy przeéwiczy¢ i doswiadczy¢ dwodch
krarncowych ustawien wartosci parametréw,
szczegdlnie kiedy beda ona ustawione aby montaz byt
»sztywny” tzn. dla wysokich wartosci Pi |

Wartosci P- lub I- zbyt duze.

Jesli wspotczynnik P- lub I- jest ustawiony na zbyt duzg
wartos¢ montaz wpadnie w oscylacje o niskiej
czestotliwosci.

W krancowym przypadku montaz bedzie w widoczny
sposOb poruszat sie w jedng i druga strone (jak to
widaé na rysunku dla parametrow P- i |- ustawione sg
zbyt duze wartosci, a D- ustawione jest nisko!).

Takie oscylacie moze tez powodowaé czynnik
zewnetrzny. Montaz powinien by¢ tak wyregulowany
aby samodzielnie ttumit wibracje. Podobng reakcje
mozna wywotac lekko pukajac palcami
w przeciwciezary ( to wywota oscylacje w osi RA) lub
w teleskop ( w celu wywotania oscylacji w DE).
W idealnym przypadku montaz powinien wréci¢ do
wymaganej pozycji bez oscylacji. Generalnie w kazdym
przypadku montaz powinien wygasi¢ drgania w czasie
nie dtuzszym niz 10 sekund.

Jesli wystgpia drgania to albo parametry P- lub I- maja
zbyt duze wartosci, albo parametr D- ma wartos¢ zbyt
matg.
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Wartos¢ D- zbyt duza 0,
Jesli wartos$¢ parametru D jest zbyt duza to pojawiajg i RUARGHIH AL -’w’” NNy
sie oscylacje wysokiej czestotliwosci. | ‘ ARTRRII ‘ ‘
Jesli wartos¢ D- jest zbyt duza (w przypadku po prawej- ‘ 5
na osi DE) montaz zacznie wydawac gwizdy lub
brzeczenia. Oznacza to ze trzeba zmniejszy¢ wartos¢ D.
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Wspotczynnik I- czy P-?

W pewnym momencie regulacji montazu kazdy z nas
zadaje sobie pytanie: czy lepiej jest ustawi¢ wiekszg
wartos¢ P- czy |-, bo przeciez oba z nich dajg podobny
efekt ? Generalnie lepsze jest zwiekszanie wartosci
parametru |- z jednoczesnym zmniejszeniem P-.
Najlepiej sprawdzi¢ to doswiadczalnie, poniewaz kazdy
setup bedzie reagowat inaczej. Celem naszych dziatan
powinno by¢ ustawienie sztywnej reakcji i szybkiego
powrotu po podmuchu wiatru do pozycji wymagane;j.

Ograniczenia mechanizmu sterowania

Szybko zorientujesz sie, ze podczas regulacji osiggnates granice mozliwosci uktadu sterujacego. Nie da sie w prosty sposéb ,
zwiekszajgc tylko parametr D, kompensowac oscylacji niskiej czestotliwosci- bo montaz zaczyna wpadac w drgania wysokiej
czestotliwosci przy akompaniamencie gwizddw i buczenia napedu. W takim przypadku nie nalezy pozostawiac ,twardych”
parametréw na granicy skutecznych korekt montazu, a raczej obnizy¢ ich wartos¢ o kilka procent, aby by¢ pewnym ze
montaz bedzie pracowat bezdZwiecznie i ptynnie.

Sprzezenie osi RA i DE

Jesli osiggniesz bardzo sztywng regulacje jednej z osi to w pewnych warunkach moze zdarzy¢ sie przeniesienie drgan
z jednej osi na drugg. Na przyktad - jesli regulujesz o$ DE i nie mozesz w zaden sposdb usunac jej drgan korzystajgc
z suwakow PID - sprébuj zmniejszy¢ o kilka procent parametry na osi RA i ponownie wyreguluj o$ DE.

Wiaczenie filtra szumoéw

Wiaczenie tej opcji powoduje - przy nieznacznej utracie precyzji prowadzenia - mozliwosé zwiekszenia parametru D. Jest to
zresztg powdd dla ktérego fabrycznie filtr jest wtgczony. Filtr powoduje takze zmniejszenie poziomu dZzwiekéw wydawanych
przez montaz w czasie pracy, czynigc je niestyszalnymi.

Zwrd¢ uwage, ze parametry PID sg inne dla pracy z wytaczonym i wtgczonym filtrem szumdw.



Regulacja dla wyiszych predkosci sledzenia

Nie ma tu zadnych specjalnych wymagan — montaz ma
dojecha¢ do wskazanej pozycji- o ile oczywiscie nie
Sledzimy szybkiej komety lub satelity. Ale i w takim
przypadku sledzenie jest takze zaskakujgco doktadne.

Kiedy wybierzemy s$rednig predkos¢ ( Medium speed)
montaz bedzie poruszat sie ok. 1/3 predkosci
maksymalnej czyli 5 stopni na sekunde. Mozna
zauwazy¢, ze po wybraniu Sredniej predkosci zmianie
ulegty tez parametry PID — na takie, jakich wymaga
Srednia predkos¢ ruchu. Nie powoduje to natomiast
zadnych zmian w ustawionych parametrach PID dla
normalnej (sidereal) predkosci sledzenia.

Wszystkie pozostate procedury i parametry sg takie
same, jak dla normalnej predkosci Sledzenia.

,Drive/Always track position”
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Siow Down 0
Tuning Pacameter for fast speeds Deloy Displey | g
Test Speed Settngs
Sideris! Speed
“ Medium Speed
FutSpeed

Custom °

%0 Stog
i = ias s = _

Porada: Nalezy stosowaé sztywne statywy i piery, poniewaz ich
wibracje mogg stwarzac problemy dla montazu DD. Mogg takze
powodowac niechciany rezonans. Jest tez mozliwosc¢ regulacji dla
mniej  sztywnych  teleskopdw  stwarzajacych  problemy
i wpadajacych w drgania.

Montaz powinien by¢ regulowany w takiej pozycji, gdy jego
przeciwwagi s skierowane w kierunku ziemi a teleskop na
pétnoc. W takiej pozycji najczesciej wystepujg drgania.
Podsumowujac: jesli montaz pracuje prawidtowo w tej pozycji,
bedzie takze prawidtowo pracowat we wszystkich innych.

Ta funkcja powinna by¢ zawsze witaczona. AUTOSLEW zawsze automatycznie wiacza ,High accuracy tracking” kiedy
dojezdza do obiektu.

Dla sprawdzenia czy funkcja ,High accuracy trackng” jest witgczona nalezy zwrdéci¢ uwage na kolor krzyza na pasku narzedzi.
Jesli funkcja jest wiaczona - jest on zielony.

Jesli funkcja ,High accuracy tracking” jest wytaczona o$ RA obraca sie z predkoscia normalng (sidereal), ale o$ DE jest
nieruchoma. Po wiaczeniu funkcji btedy pozycji zostang przeliczone i uzyte do $ledzenia razem z predkoscig normalng
(sidereal).

Funkcje ,High accuracy tracking” powinno wytaczac sie jedynie w przypadku, gdy chcemy sprawdzi¢ mape nieba (pointing
model). Mozna wtedy poréwnac pozycje z wiaczong i wytaczonga funkcja ,,High accuracy tracking”

»Drive/Slew speed”

To okno dialogowe umozliwia ustawienie szybkosci i »

przyspieszenia dojazdu do obiektu ( slew speed ). st bt apn
Doswiadczenie pokazuje, ze niektore setupy np. '

Newtony pozwalajg zwiekszy¢ doktadnosé dojazdu jesli

zmniejszymy przyspieszenie ( acceleration). Jest to

takze polecane dla ciezszych teleskopdw.

»Drive/Tracking”

Podobnie jak w pasku narzedzi takze tutaj mozina
ustawi¢ predkos¢ sledzenia na normalng ( sidereal),
ksiezycowg, stoneczng lub wylaczy¢ ruch wiaczajac
pozycje ,ziemia” ( earth)



»Drive/Track position”
Ta funkcja jest automatycznie wtaczana, kiedy aktywna

jest opcja ,, Always track position”. Odpowiada krzyzowi
na pasku narzedzi.

7.6 ,,Objects”

Jesli nie uzywasz oprogramowania ,,planetarium” mozesz korzystac z bazy obiektéw AUTOSLEW.

Po wybraniu katalogu, z ktéorego chcesz korzystad,
zostaniesz poproszony o podanie numeru obiektu w
tym katalogu.

UWAGA!

Po potwierdzeniu numeru obiektu montaz zacznie
dojazd do niego.

»Objects/Objects list” — ta funkcja jest wyjatkowo
przydatna dla obserwacji prowadzonych dla szerokiej
publicznosci. Na przyktad- pozwala na stworzenie
,playlisty” obiektow, ktdra moze by¢ w kazdej chwili
odtworzona podczas pokazu.

Po kliknieciu ,, Start record” pozwala zapisa¢ obiekty w
AUTOSLEW lub programie planetarium. Przy wyborze
obiektéow AUTOSLEW nie wykonuje dojazdu do nich, a
jedynie zapisuje w postaci listy do odtworzenia w
pdZniejszym czasie.

A oto jak to dziata w programie TheSky:

Wocisnij przycisk , Start record”, nastepnie wybierz
obiekt w TheSky i wcisnij ,Slew”. Montaz pozostanie
nieruchomy i pojawi sie okienko pozwalajace na
wpisanie nazwy obiektu ( nie jest to wymagane). Po
wecisnieciu , OK” obiekt zostat zapamietany w liscie.
Powtarzamy te czynnosci dla wszystkich potrzebnych
obiektow.

Porada: w programie TheSky widok zawsze bedzie
,nadazat” za kursorem pokazujacym pozycje teleskopu.
Aby wytaczy¢ ta funkcje wystarczy klikngé na z6ttg ikone
,suspend telescope”.

Po zapamietaniu wszystkich obiektéw nacisnij ,Stop
record”. Jesli chcesz tej listy uzy¢ w pozniejszym czasie
uzyj opcji ,, Save current list”. Listy sg przechowywane w
folderze ,, My Objects List” w AUTOSLEW.

Aby zatadowac wczesniej utworzong liste — wybierz
,Load Objects List”
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Po zatadowaniu listy uruchamiamy jej odtwarzanie
poprzez wcisniecie przycisku ,Start play”. Do
pierwszego i kazdego nastepnego obiektu dojezdzamy
poprzez wcisniecie prostokgtnego przycisku z zielong
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7.7 ,, Focus”
Jesli korzystasz z focusera ASA OK3 to mozesz go takze sterowac przez AUTOSLEW.

Aby wtaczy¢ sterowanie nalezy w pasku menu uruchomic ,Focus>Activate focus”

Zostaniesz poproszony o restart AUTOSLEW.

Nastepnie nalezy wypraé port komunikacyjny dla focusera. Po wigczeniu komunikacji z focuserem oprogramowanie dla OK
3 wystartuje automatycznie.

Oprogramowanie dziata identycznie z tym, stosowanym dla focusera nie sprzezonego z AUTOSLEW. Opis dziatania
znajdziesz w dziale materiatéw do $ciggniecia na stronie ASA.

8 Pasek narzedzi
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8.1

Opis paska narzedzi:

8.1 — zapamietuje wszystkie wykonane ustawienia w czasie sesji AUTOSLEW

8.2 — zapamietuje wszystkie wykonane ustawienia w osobnym pliku

8.3 — pozwala zatadowac konfiguracje zapamietane przez 8.2

8.4 —rozpoczyna procedure ,,Homefind” w celu ustalenia potozenia markerdow ( patrz 7.4)
8.5 — wtgcza pozycje parkowania nr.1 ( patrz 7.4)

8.6 — wtgcza pozycje parkowania nr.2 ( patrz 7.4)

8.7 — wtgcza ruch montazu do wybranego obiektu lub aktywnej pozycji parkowania ( patrz 7.4)
8.8 — synchronizuje montaz w aktualnej pozycji

8.9 — wtgcza joystick ( patrz 7.3)

8.10 — wybdr obiektow z katalogdw Autoslew ( patrz 7.6)

8.11 —wiacza LPT

8.12 — wiacza , ksiezycowg” predkos¢ sledzenia

8.13 — wiacza ,, stoneczng” predkos¢ sledzenia

8.14 — witacza normalng ( sidereal” predkos¢ Sledzenia

8.15 — wyltacza $ledzenie w celu obserwacji obiektdw ziemskich

8.16 — wiacza ,High precison tracking”

AUTOSLEW automatycznie wykorzystuje ,High precision tracking”. Jesli jest wytaczony - wystarczy klikngé ikone w celu
ponownej aktywac;ji funkcji.



8.17 Procedura tworzenia i tadowania map nieba ( Pointing files)

Jesli montaz jest zgrubnie ustawiony na Gwiazde
Polarng mozna teraz przygotowa¢ mape nieba
(pointing model) w celu optymalizacji ustawienia
wzgledem Polarnej.

W czasie pdzniejszych sesji, po wykonaniu funkcji
,Homefind” pozwoli to na doktadne ustawienie na
Polarng z wykorzystaniem tylko jednej gwiazdy.
Najpierw tworzymy mape nieba ( pointing model).
Wybierz jasng gwiazde w programie TheSky lub
innym wspotpracujgcym z AUTOSLEW. Upewnij sie
przy tym , ze kursor wskazuje doktadnie gwiazde
a nie obiekt lub pozycje obok niej. Najbezpieczniej
sprawdzi¢ nazwe i pozycje tej gwiazdy w celu
unikniecia btedow.
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Teraz uruchom dojazd (slew) do tej gwiazdy,
wycentruj j3 w polu widzenia okularu lub kamery
i synchronizuj montaz poprzez wecisniecie krzyza w

pasku narzedziowym.
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dojazdu ( patrz obok) do pierwszej gwiazdy.

Jakie i ile gwiazd nalezy wybrac¢ do stworzenia mapy nieba ( pointing file) ?

Tworzac mape nieba ( pointing file) do korekty B T R e N X S
ustawienia montazu na Gwiazde Polarng nalezy v TSRS = i 52
wybrac¢ wschodnig lub zachodnig czes¢ nieba do tej : Tvpe. | I od-

operacji. Teoretycznie dwie gwiazdy pozwolg na | Check Limits = " .
uzyskanie wystarczajgcej doktadnosci ale...kazdy Flip Options . A -l
teleskop wprowadza dodatkowe btedy ( ugiecia, synch Option ’ ask >
btedy kolimacji itp.) i dlatego nalezy uzy¢ czterech g Sy Padtons b sy oniide
gwiazd rozrzuconych szeroko po wschodniej lub s e e 2
zachodniej stronie nieba. l e for shot obseretions / poswe e
UWAGA! S

v Move-Controlls
Tworzac mape nieba dla montazu DDM 60 5 | . RO
wymagajacego kalkulacji rozdzielczosci enkoderéw RaISIGAAOSIanor2 == — ’—.
nalezy tworzy¢ mape nieba na bazie minimum
7 gwiazd. Montaze wyprodukowane po maju 2011

roku nie wymagajg obliczenia rozdzielczosci
enkoderow!

Aby unikna¢ przerzucenia montazu na druga potowe
nieba ( wykonania flipa) nalezy zaznaczy¢ funkcje
,Stay on side”

Przyktad obok pokazuje, w jaki sposob zostaty
wybrane gwiazdy do wykonania mapy nieba
(pointing file). Jedna z nich jest blisko zenitu, druga
w okolicach potudnika ok. 60 stopni nad
horyzontem, nastepna na wysokosci 25 stopni nad
horyzontem takze w okolicy potudnika i ostatnia
daleko na  wschodzie. Wybieranie gwiazd
w okolicach bieguna nie ma sensu, podobnie jak
nisko nad horyzontem, ponizej 25 stopni.




Tworzenie mapy nieba ( pointing file)

Gwiazda od ktérej zaczynamy jest zawsze tg samg
gwiazdg ktorej uzyliSmy do synchronizacji montazu,
bo jest ona w centrum lub bardzo blisko centrum
obrazu. Naciskamy ikone ,Slew” i wykonujemy
dojazd do gwiazdy, po zakonczeniu ktérego pojawi
sie nowa ikona w pasku ( patrz obok ).

T3 ikone mozna klikng¢ dopiero PO precyzyjnym
ustawieniu gwiazdy w centrum kadru. Aby
wycentrowa¢ nalezy uzy¢ klawiszy sterowania
montazem lub joysticka. Teraz klikamy nowg ikone.
W pliku (*.poi) zachowane sg teraz dwie pozycje
gwiazdy -  katalogowa oraz  znaleziona,
wycentrowana recznie i zapamigtana przez nasz
system.

Z rozinicy tych dwdch zapamietanych pozycji
gwiazdy AUTOSLEW potem wyliczy btad ustawienia
na Polarna.

Teraz powtarzamy procedure dla trzech pozostatych
gwiazd. Wykonujemy po kolei dojazd ( slew) do
gwiazdy, centrujemy w polu widzenia
i potwierdzamy ustawienie AUTOSLEW klikajac
w nowg ikone na pasku narzedziowym

Kiedy zakonczymy cata procedure nalezy klikngé
,Stop  Pointing file”. Nasze dane zostanag
zapamietane pod nazwg wybrang na poczatku.
Mozesz zawsze do nich powrdci¢ i wykorzystaé
W czasie sesji poprzez opcje “Load Pointing file”.

Obliczenie danych konfiguracji

Po stworzeniu mapy nieba (pointing file) lub
zatadowaniu poprzednio stworzonej z pamieci
mozemy przystapi¢ do obliczenia konfiguracji
(poprawek i btedéw). Procedure uruchamiamy przez
klikniecie ,Calculate configuration” w menu
rozwijanym z paska narzedzi ( patrz obok).
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Wciskamy ,,Start”

Procedura optymalizacji rozdzielczosci enkoderdéw
nie dotyczy montazy DDM 85 i DDM 160 oraz
montazy DDM 60 wyprodukowanych po maju 2011.

Otwiera sie nowe okno i dane naszego modelu
nieba s obliczane. Pierwsze okno pokazuje utozenie
gwiazd na niebie i obliczone btedy. To sg informacje
dodatkowe. W tle widaé¢ takze okno , Advanced
pointing” gdzie sumowane s wartosci btedow.
Pojawi sie waine okno z zapytaniem , co chcesz
zrobic z obliczona konfiguracja.

To okno pokazuje takze obliczone btedy i wynik
kalkulacji. Jesli wybierzesz ,, Do not use” obliczona
konfiguracja zostanie skasowana. Wybierajgc ,Use”
bedziesz moégt wykorzysta¢ obliczong konfiguracje
az do zamkniecia AUTOSLEW. Aby pozostawic jg dla
dalszych sesji nalezy uzy¢ ,Use now and save”.
Zapamietana zostanie pod nazwa , ktéra mozna
wpisa¢ po wtgczeniu tej opcji.

Ostatnia opcja ”"Use now,save and use on next
start” pozwala nie tylko zapamieta¢ konfiguracje,
ale takze automatycznie jg zatadowac przy
nastepnym uruchomieniu AUTOSLEW. Ma to sens
tylko wtedy, jesli AUTOSLEW ma wykorzystac
obliczong konfiguracje do Sledzenia ( trackingu).
W naszym przyktadzie nalezy wiec wybraé¢ ,Use
now”.

Tak wiec biezaca konfiguracja zawiera wszelkie
informacje zwigzane z btedem ustawienia na
Polarng i postuzy do precyzyjnego ustawienia
montazu.

W tym celu nalezy wybraé gwiazde potozong blisko
potudnika w kierunku potudniowym i wykona¢
dojazd (slew) do niej. Nastepnie centrujemy ja
w polu widzenia.

Porada praktyczna:

W TheSky mozna wigczy¢ wyswietlanie potudnika
w celu fatwiejsze] lokalizacji gwiazdy.

Teraz uruchamiamy opcje ,,Polar Adjust”
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Otwiera sie okno “frmNorthAlign”.
Po wecisnieciu  pomaranczowego
guzika ,Move star NOW!” teleskop
przesunie sie o wartosci wynikajace z
obliczonego btedu ustawienia na
Polarna, ale w przeciwnym kierunku.
Na nastepnym obrazku z kamery
tatwo zauwazyé ze gwiazda juz nie
jest w centrum. Aby poprawic¢ btad
ustawienia na Polarng nalezy ustawic
gwiazde ponownie w centrum,
uzywajac wytgcznie $rub regulacji
wysokosci i azymutu na podstawie
montazu.

Porada praktyczna:

“2 finNorthAhgn

. ., . Aritude has 1o be moved down Azimuth has 1o be moved counter-clockwise
Mozna uzy¢ opcji FOCUS dla kamery by 11,4 arc mns by 23.2 arc rrins
ccb aby sledzi¢ ruch przesuwane) Press this dutton # you have centred & star nesr
gwiazdy. Po dokreceniu $rub gwiazda ' i meridian (south) and betwean 10 degree and 40 degree
. . . . Move Star sbove horizon The star will then be moved by the
prawdopodobnie znéw nie bedzie w [ “now! celouleted amount and can be re-centred by
centrum. Powtarzamy procedure' az I using the Alttude and Azimuth adjustments of your

mount

gwiazda znajdzie sie w centrum '
a $ruby beda zablokowane.

Tworzac teraz nowg mape nieba ( pointing file)
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Porada praktyczna: Az ] 001,5 A383 H|181,2 Epoc Z v DE
Dla montazy zainstalowanych na state mozliwe jest
uzyskanie btedu ustawienia na Gwiazde Polarna na
poziomie 3 minut katowych. W zasadzie btad na
poziomie 10 minut katowych jest akceptowalny,
szczegdlnie dla montazy mobilnych ( DDM 60).

u

Tworzenie modelu nieba ( pointing file) po ustawieniu na Gwiazde Polarna.

Po poprawnym ustawieniu montazu na Gwiazde Polarng nalezy stworzy¢ wiekszy i bardziej doktadny model nieba (pointing
file). Szczegdlnie przydatne jest to dla montazy zainstalowanych na state. Jesli nic nie zostato zmienione mozna takze
wykorzysta¢ uprzednio stworzony model. W takim wypadku stworzony model zwiekszy doktadnos¢ przy tworzeniu
nowego.

Duzy model moze zawiera¢ 15 do 40 gwiazd. Bardzo duze modele s3 wykorzystywane wytacznie wtedy, gdy montaz jest
zainstalowany na state na postumencie i nie ma zadnych nie powtarzalnych ruchdéw.

Gwiazdy powinny by¢ roztozone na obu czesciach nieba. Wieksze znaczenie ma ta czes¢ modelu w ktérej wykorzystujemy
wiecej gwiazd. Z tego tez powodu dobrze jest wykonaé¢ model nieba dla tej jego czesci, gdzie przewidujemy przyszte sesje
zdjeciowe. Z zasady pomijamy gwiazdy potozone w otoczeniu Gwiazdy Polarnej i nisko nad horyzontem.

Warto podkresli¢, ze tworzenie duzego modelu nieba dla teleskopéw wykazujacych nie powtarzalne ruchy lub zmiany
potozenia ( np. teleskopy Schmidt-Cassegrain z ruchomym lustrem) nie ma wielkiego sensu i nie poprawi ich dziatania. Dla
takiego przypadku stworzenie modelu zawierajgcego do 10 gwiazd w kazdej czesci nieba jest wystarczajace.



9 Wyswietlanie pozycji

9.1 wyswietla aktualne parametry RA i DE oraz ALT i AZ

9.2 wyswietla koordynaty obiektu

10 Klawisze funkcyjne

10.1 Stop motors — zatrzymuije silniki

10.2 Motor On/Off — wtacza lub wytgcza silniki

10.3 Turn laser on/off- fan controller — wtgczenie i wytgczenie lasera i wentylatora

11 Okno komunikatéw

W tym oknie AUTOSLEW wyswietla komunikaty np. zakonczenia procedury Homefind oraz komunkaty bteddéw.
12 Sterowanie montazu

12.1 — klawisze do sterowania ruchem montazu prawo/lewo i géra /dét

12.2 — suwaki do ustawiania predkosci ruchu teleskopu

12.3 — pozycja wskazuje ile razy predkosc ruchu jest wieksza od normalnej ( sidereal)

13 Okno informac;ji

13.1 pokazuje aktualng pozycje teleskopu

13.2 pokazuje aktualng pozycje teleskopu w stosunku do ustawionych ogranicznikéw ruchu

13.3 pokazuje stan ( na zielono jesli ok) podtaczonego odbiornika GPS oraz liczbe widocznych satelitow

13.4 pokazuje aktualny czas
13.5 pokazuje witgczenie ( na zielono) ogranicznikéw ruchu



