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et de 1100 mm de focale.
La monturede fabrication maisom environ 20 ans. Elle est
inspiréeRS f Q2 didN.kcRikx Rédisez votre
télescopen ® / QSaid dzy aeaiasyS b gAra
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de devoir faire une remise a zéro manuelle.

[ QS @acRuizst en deux parties que Q 2 Y digsdBieri
pour les déplacer rapidement au début de la @s. utilisait
un moteur pasa-pas et une réduction de 1/1000 avec ses
limites vitesse/couple. Le retour rapidestaitdonc
particulierement lent
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mécanique (iestarrivé de faire des poses de 300 sec sans
correction avec 1100 de focale) mais plutdt a cause du
circuit RC sensible a la températullfallait enpermanence
ajuster la vitesse de suisidérale ce quiétait fastidieux.
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LES MODIFICATIONS REQUISES
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visuelle et de la photographie astronomique puisque
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entrainement a secteur lisse est réputé pouvoir donner de
trés bons résultats de suivi sidéral quand la mécanique est
bien congue.

On a fait les modifications suivantes pour réaliser le projet :

1- Placer le télescope dans un observatoire a toit coulissant
pour conserver son alignement et pour protéger des
intempéries le télescope et son propriétaire.

2- Ajouter un deuxiéme moteur avec vis sans fin en
déclinaison afin de pouvoir faire des déplacements (GOTO)
et des corrections de suivi automatiques dans les deux axes
(ascension droite et déclinaison).
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(résistancecondensateur) pour régler la vitesse par un
nouveau systeme beaucoup plus stable et avec plus de
possibilités utilisant un circuit ARDUINO et deux cartes
microcontrleurs SKYPIKIT de moteurs@ass.

Description du projet : les modifications requises
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droite. Pendant le suivi, la vis sans fin fait avancer le chariot vers la gauche, tirant sur le ruban métallique,
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Moteur pasa-pas bipolaire SAIA UFD2(B-K25C avec réducteur 250 X. Poulies 20 dents et 22 dents
(réduction = 0,90909). Vis sans fin, diamétre = 14 mm, pasm.2
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Moteur pasa-pas bipolaire SAIAUDB1015-A50Cavec réducteub00X.Rayon du bras = 4G8m. Vis
sans fin, diamétre £0 mm, pas =,5mm.
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Extérieur de la boite de contrble incluant
un ARDUINO et deux cartes SKYPIKIT po

moteurs pasa-pas.

Les cables, connecteurs et commutateurs
ont été ajoutés par le propriétaire du

télescope.

Voir la description des circuits aux pages
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Boite de contrble




