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IAKLADY OVLADANI

1. Ruéni ovlada¢ SynScan™ - Uvod

1.1. Vzhled a ovladaci prvky

1.2. Pripojeni k montazi

LCD displej

zobrazuje dva rfadky po 16 znacich. Kontrast a intenzita
cerveného podsvétleni jsou nastavitelné.

Klavesnice

tlacitka ESC, SETUP, ENTER, smérova tlacitka (Sipky),
¢iselnd/zkratkova tlacitka, posouvaci tlacitka.

PFipojeni k montazi

konektor RJ-45 pro pripojeni k montazi Sky-Watcher.
Z montaze muze byt rucni ovladac napajen.
Komunikacni port

konektor RJ-11 pro pfipojeni pocitace, GPS modulu,
kamery a pod.

Napajeni

zditka pro napajeni ovladace nepFoipojeného k montazi.
Vnéjsi prumér 5.5 mm a vnitfni prumér 2.0 mm.

V-

Pfipojte patficnym kabelem ruéni ovladac¢ konektorem RJ-45 (8-pinovym) k montazi.
V tabulce jsou uvedeny typy konektorl rdznych typd montdzi a ruénich ovladald

Sky-Watcher.

Model montaze

Konektor na
montazi

Konektor na
ovladaci

EQ6 Pro

HEQS5 Pro, EQ5 Pro, EQ3
Pro, AZ-EQ6 GT, EQS8

vSechny azimutalni
montaze

D-sub 9 ,samec”

8-pinovy R1-45 8-pinovy RJ-45

6-pinovy RJ-12




1.3. Rychlost pohybu

Pro zménu rychlosti pohybu montaze pfi najizdéni na objekt Ize vyuzit smérova tlacitka.
e Sipky VLEVO a VPRAVO lIze pouzit pro nastaveni rychlosti pohybu v hodinovém
Uhlu/rektascenze (u paralaktickych montazi) nebo azimutu (u azimutalnich montazi).

o Sipky NAHORU a DOLU Ize pouzit pro nastaveni rychlosti pohybu v deklinaci
(u paralaktickych montazi) nebo vysky (u azimutdlnich montazi).

e Tla¢itko 2/RATE slouzi k prepnuti do rezimu volby rychlosti pohybu (s vyjimkou
nékterych specifickych situaci uvedenych dale):

- na displeji se zobrazi SET SPEED spolu s aktualni rychlosti ve tvaru RATE=*X.

- Stiskem numerického tlacitka (0 az 9) zvolte novou rychlost pohybu.

Dalsi stisk jiného numerického tlacitka zméni patfi¢né rychlost pohybu.

Potvrzenim tlacitkem ENTER zrusite reZzim zmény rychlosti pohybu.

Po 5 sekundach od poslednim zmacknuti tlacitka se automaticky posledné zvolena
rychlost pohybu zachova a rezim zmény rychlosti pohybu bude opustén.

e Tabulka rychlosti pohybu p¥i volbé jednotlivymi numerickymi tlacitky:

TLACITKO | © 1 2 3 4 5 6 7 8 9

RYCHLOST | 0.5x 1x 8x 16 32x 64x | 128x | 400x | 600x | max

Pozn.:

e rychlosti jsou uvedeny v nasobcich rychlosti zdanlivého pohybu oblohy pFi zapnutém
hodinovém stroji,

rychlosti 7 az 9 jsou vhodné pro rychlé prejizdéni montaze,

rychlosti 5 a 6 jsou vhodné pro nastaveni objektu do zorného pole hledacku,

rychlosti 2 az 4 jsou vhodné pro nastaveni objektu do zorného pole okularu,

rychlosti 0 a 1 jsou vhodné pro posun objektu v zorném poli okularu nebo pro manualini
pointaci,

e maximalni rychlost zavisi na typu montaze. Pro vétsinu montazi Sky-Watcher se
pohybuje nad 800-nasobkem rychlosti zdanlivého pohybu oblohy (cca 3.4°/sec).

1.4. Rezimy

Ruéni ovlada¢ ma tfi riizné rezimy: plny rezim, zjednodudeny rezim a autonomni reZim.

1.4.1. PIny rezim
PIny rezim ma tyto kroky:

SPUSTENI > USTAVENI }—>( NASTAVENI OBJEKT@—D@OZOROVANfAPOD)

PFi plném rezimu je nutné propojeni ru¢niho ovladace s montazi. BEhem spusténi probéhne
kompletni inicializace nasledovana ustavenim, pfi kterém se ztotozni nastaveni




systému s aktudlnim stavem hvézdné oblohy. Teprve po tomto kroku je mozné
automaticky nastavit dalekohled na pozadovany objekt a nasledné jej pozorovat.

Plny rezim je nejbéznéji pouzivany rezim.

1.4.2. Zjednoduseny rezim

ZjednodusSeny rezim ma tyto kroky:

SPUSTENT D>(SLEDOVANT D>(NASTAVENI OBJEKTLD—I><POZOROVAN1 A POD)

Zjednoduseny rezim vyzaduje propojeni ovladae SynScan s montazi. Montaz musi byt
pred spusténim patficné nastavena do vychozi pozice (viz kapitola 2.1). Po zapnuti
probéhne spusténi, po kterém lze preskocit krok ustaveni a prejit ke sledovani objektu
(nastaveni typu pohybu hodinového stroje viz kapitola 6.1). Dalekohled bude sledovat
oblohu; objekt ke sledovani lze vybrat manualné. PFi automatickém nastaveni
dalekohledu na pozadovany objekt nemusi byt pfesnost nastaveni dostatecna.

Zjednoduseny rezim slouzi k rychlému uvedeni dalekohledu do provozu pro sledovani
jasné&jsich objektd, které lze nastavit ruén& a nevyZaduji automatické nastaveni
z databaze SynScan; typicky pro Meésic nebo Slunce ¢&i planety. Bez spusténého
hodinového stroje Ize zjednodueny reZzim vyuzit i pro sledovani pozemskych objektd.

1.4.3. Autonomni rezim

Autonomni rezim sestava ze dvou krokQ:

SPUSTENT D>(POZADOVANA OPERAc@

PFi autonomnim rezimu neni tfeba pfipojovat ovlada¢ k montazi.

Po spusténi Ize pfimo prohlizet data v databazi ovladace SynScan (objekty, hvézdny cas,
aktualni poloha objektl apod.).



2. Spusténi
2.1. Nastaveni vychozi pozice

Pfed spusténim by se dalekohled mél nachazet ve vychozi pozici, kterd se nékdy nazyva
nazyva parkovaci (parkovaci pozici se ale vétsinou oznacuje poloha dalekohledu podle
kapitoly 11.1). Vychozi pozice se lisi u paralaktickych a u azimutalnich montazi.

2.1.1. Vychozi pozice paralaktické montaze

e Hlava montaze je ustavena ve vodorovné poloze (k tomu slouzi libela na montazi).

Polarni osa mifi na severni nebesky pél (v pripadé jizni zemské polokoule na jizni pdl).

Deklinaéni osa s protizavazim mifi doll k zemi.

Dalekohled je tubusem namifen na severni nebesky podl (v pripadé jizni zemské
polokoule na jizni pdl).

2.1.2. Vychozi pozice azimutalni montaze

e Pro Cinnost v plném rezimu neni vyzadovana zadna konkrétni vychozi pozice.

e Pro ¢innost ve zjednoduseném rezimu je tfeba nastavit polohu montaze a dalekohledu
tak, aby:

e hlava montaze byla ustavena ve vodorovné poloze (k tomu slouzi libela na
montazi),

« dalekohled byl ve vodorovné poloze s tubusem namifenym na severni bod (severni
prise¢ik mistniho poledniku a obzoru; v pfipadé@ jizni zemské polokoule na jizni
bod). Severni smér udany magnetickym pdlem je odliSny od sméru udaného
zemépisnym polem a tedy severnim bodem.

2.2. Spusténi rucniho ovladace

Je-li dalekohled nastaven do patfi¢né vychozi pozice, Ize montdz s pripojenym ovladacem
SynScan spustit. PFi spousténi nasleduji tyto kroky:

2.2.1. Volba rezimu

SynScan s firmware verze 3.32 a vysSSi podporuje jak paralaktické, tak azimutalni
montaze. Software je schopen identifikovat typ pfipojené montaze a podle toho zvolit
rezim.

V pfipadé pripojené montaze AZ-EQ6 GT d¢i jiné dualni (paralaktické/azimutalni) montaze
vyzaduje SynScan volbu rezimu montaze.
« Na displeji se zobrazi Operating Mode.

e Pomoci posouvacich tlac¢itek (VLEVO a VPRAVO) zvolte mezi paralaktickou (EQ Mode)
a azimutalni (AZ Mode).

o Stiskem ENTER potvrdte volbu.



2.2.2. Zobrazeni verze firmware

Po volbé rezimu ovladac dlouze pipne a zobrazi Cislo instalované verze firmware.
o Stiskem ENTER prejdéte na dalsi krok. Stiskem ESC se vratite k predchozimu kroku.

o Béhem tohoto kroku lIze Ize ovladat pohyby montdze smérovymi tlacitky.

2.2.3. Potvrzeni bezpecnostniho upozornéni

Na displeji se zobrazi upozornéni o nebezpedi pFi sledovani Slunce nevhodnym
dalekohledem.

e Stiskem ENTER prejdéte na dalsi krok. Stiskem ESC se vratite k predchozimu kroku.

e B&hem tohoto kroku Ize Ize ovladat pohyby montaze smérovymi tlacitky.

2.2.4. Automatické zaparkovani (pouze model EQ8)

Tento krok je k disposici pouze u vybranych montdzi (napf. Sky-Watcher EQ8). P¥i
automatickém zaparkovani se dalekohled po zapnuti napajeni ustavi do standardni
vychozi pozice.

e Na displeji se zobrazi Auto-Home? Spolu s volbami 1)YES a 2)NO.

e Stiskem tlacitka 2 automatické zaparkovani zamitnete a spusténi pokracuje dalSim
krokem.

e Stiskem tlacitka 1 zahajite automatické zaparkovani. Po jeho dokonceni se zobrazi
potvrzujici zprava Home Position Established. Stiskem ENTER potvrdte.

e Béhem procesu automatického zaparkovani Ize pohyb montaze zastavit tlacitkem ESC.
Poté se zobrazi Home Position NOT Established. Stiskem ENTER prejdéte na dalsi
krok.

2.2.5. Zobrazeni informaci o pozorovacim misté

2.2.5.1. Zemépisné souradnice

V tomto kroku se zobrazi na displeji pokyn pro zadani zemépisné polohy Enter Location
na prvnim fadku a s Udaji o zemépisné Sifce a délce na dalSim fadku.

e Pomoci &iselnych tlacitek zadejte hodnotu zemépisné Sitky a délky.

e Pomoci posouvacich tlacitek nastavte spravnou orientaci mista (E/EAST = vychodnég,
W/WEST = zapadné, N/NORTH = severné, S/SOUTH = jizné).

e Pomoci smérovych tlacitek VLEVO a VPRAVO lze pfesouvat kurzor.

o Stiskem ENTER potvrdte a prejdete tak na dalsi krok. Stiskem ESC se vratite k pred-
chozimu kroku.

2.2.5.2. Casové pasmo

Na displeji se zobrazi vyzva k zadani ¢asového pasma: Set Time Zone spolu s aktualnim
¢asem a pasmem na druhém radku.

e Pomoci posouvacich tladitek nastavte odpovidajici znaménko vychodni/zapadni
polokoule. Pro polohu v CR (i jinde v Evropé s vyjimkou ¢&asti Francie, Velké Britanie,
Spanélska a Portugalska) nastavte vychodni polokouli (znaménko +).



o Numerickymi tlacitky zadejte hodnotu ¢asového pasma (v CR +1)

e Stiskem ENTER potvrdte a prejdete na dalsi krok. Stiskem ESC se vratite k predcho-
zimu kroku.

2.2.5.3. Nastaveni ¢asu, data a letniho ¢asu

¢ V tomto kroku nastavte po zobrazeni Date: mm/dd/yyyy aktualni datum ve formatu
mm/dd/rrrr, tedy napf. 11/28/2013 pro 28.11.2013. Stiskem ENTER potvrdte
spravnou hodnotu. Stiskem ESC se vratite k predchozimu kroku.

e Nasledné se zobrazi vyzva k zadani ¢asu Enter Time. Cas zadejte v hodinach
a minutach ve standardnim 24hodinovém formatu (napf. 18:31). Stiskem ENTER se
zobrazi Cas ve 12hodinovém formatu a dalSim stiskem ENTER hodnotu potvrdite.
Stiskem ESC se vratite k pfedchozimu kroku.

e Dalsim krokem je potvrzeni letniho Casu. Zobrazi se Daylight Saving? V dobé trvani
letniho ¢asu potvrdte YES, mimo dobu letniho ¢asu zvolte NO. Mezi obéma moznostmi
Ize pFepnout posouvacimi tlacitky. Pokud zadate YES, znamena to, zZe pfedchozi zadana
hodnota ¢asu byla uvedena v letnim case. Stiskem ENTER volbu potvrdite. Stiskem
ESC se vratite k pfedchozimu kroku.

2.2.6. Zobrazeni polohy Polarky

Tento krok se projevi pouze u paralaktickych montazi.

o Na displeji se zobrazi informace Polaris Position in P.Scope =
HH:MM, kterd udava polohu Polarky v zorném poli polarniho
hledacku (ten je u vétSiny paralaktickych montazi volitelnym

‘11 12 17

prisludenstvim). ;I‘O 2
o Ke spravné interpretaci zobrazené hodnoty je tieba si |- ,S,Z‘l',f;rs'}('y B
pfedstavit hodinovy cifernik s dvanactkou nahofe, jak by se [9 PO . 3:
jevil pfi pohledu do polarniho hledacku. Uprostfed takového \- 8 %4 N
ciferniku by byl severni nebesky podl. Zobrazeny udaj pak 7 5 q"

udavd hodinovy smér k Poldrce a odpovidad poloze velké L, 6 0y

ruCicky na takovém ciferniku v uvedeny okamzik - napf. pfi
Udaji 04:30 bude spojnice nebeského pélu a Polarky smérovat doprostied dolniho
pravého kvadrantu (viz obr.).

e Dale se na displeji zobrazi hodnota hodinového Ghlu Polarky: Hour Angle of Polaris
= HH:MM. Stiskem ENTER prejdete na dalSi krok. Stiskem ESC se vratite
k predchozimu kroku.

2.2.7. Priprava ustaveni

Posledni krok pfi spusténi ovladate SynScan. Na displeji se zobrazi dotaz Begin
Alignment? 1) YES 2) NO.

Stiskem 1 zahajite ustaveni dalekohledu.

e Po ukonceni bude pristroj pracovat v plném rezimu (viz kapitolu 1.4).

Stiskem 2 preskocite fazi ustaveni dalekohledu.

e SynScan se prepne do pohotovostniho rezimu (stand-by).



e Nyni Ize nastavit rychlost pohybu hodinového stroje (viz kapitola 6.1) nebo pouzit GoTo
funkci (viz kapitola 5) ke hrubému nastaveni objektu. Pfitom bude SynScan pracovat ve
zjednoduseném rezimu (viz kapitola 1.4.2).

¢ Je mozné také zahajit ustavovani (viz kapitola 8.2) pro dalsi ¢innost v pIném rezimu.

e Pohotovostni rezim slouzi také k pozemskym pozorovanim; pohyby dalekohledu se
ovladaji smérovymi tlacitky. PFi tom lze také vyuzit uzivatelsky definované objekty (viz
kapitola 5.8).

Pozn.: detailni popis jednotlivych ustavovacich metod je uveden v kapitole 3.7.



3. Ustaveni montaze dalekohledu

3.1. Vybér ustavovaci metody

Pfed vlastnim ustavenim montaze je tfeba vybrat metodu ustaveni. Metody zavisi na
typu montaze:

3.1.1. Ustaveni paralaktické montaze

Pro ustaveni paralaktické montaze Ize vyuzit metody:
e ustaveni na jednu hvézdu
¢ ustaveni na dvé hvézdy

e ustaveni na tfi hvézdy

3.1.2. Ustaveni azimutalni montaze

Pro ustaveni azimutalni montaze lze vyuzit metody:
« ustaveni na nejjasnéjsi hvézdu
e ustaveni na dvé hvézdy

Pozn.: podrobny popis jednotlivych metod ustaveni je v kapitole 3.7.

3.1.3. Volba metody ustaveni

e Na prvnim Fadku displeje se zobrazi oznaceni Alignment:

e Pomoci posouvacich tlacitek vyberte vhodnou metodu ustaveni na druhém Fradku
displeje.

o Stiskem ENTER volbu potvrdite. Stiskem ESC ustaveni ukoncite a systém se prepne do
pohotovostniho rezimu.

3.2. Ustaveni podle hvézd

Pfi tomto kroku je mozné vybrat mezi metodami ustaveni na 1, 2 nebo na tfi hvézdy.
SynScan nabidne vhodné referen¢ni hvézdy a postupné pozada o jejich nastaveni do
stfedu zorného pole dalekohledu. Tyto kroky umozni systému synchronizaci s aktualnim
stavem hvézdné oblohy.

Podle zvoleného zpUsobu ustaveni (zavislého téZ na typu montéZe: paralaktické montaze
se ustavuji jinak nez montaze azimutalni) probiha vlastni proces ustaveni. Konkrétni
postup se u jednotlivych modell montazi mize lidit. V nasledujicich kapitoldch naleznete
popis jednotlivych metod ustaveni:

o kapitola 3.3: metody ustaveni pro paralaktické montaze,
o kapitola 3.4: metoda ustaveni na nejjasnéjsi hvézdu pro azimutalni montaze,

e kapitola 3.5: metoda ustaveni na dvé hvézdy pro azimutalni montaze.



3.3. Metody ustaveni pro paralaktické montaze

3.3.1. Ustaveni prvni hvézdy

o Na displeji se zobrazi pokyn k vybéru 1. hvézdy Choose 1st Star. Pomoci posouvacich
tlacitek zvolte vhodnou, viditelnou hvézdu ze seznamu a stisknéte ENTER. Montaz
nastavi dalekohled na tuto hvézdu.

e Po namireni dalekohledu zafizeni dlouze pipne a vyzve k vycentrovani této hvézdy: Use
dir. keys to center object. Nejprve nastavte vybranou hvézdu do zorného pole
hledacku, a to pomoci smérovych Sipek na ovladacdi. Pro zaméreni hvézdy hledackem
obecné pouzijte nastaveni rychlosti pohybu tlacitky 5 nebo 6 a pro nastaveni v zorném
poli dalekohledu pak zvolte rychlost tlacitky 2 nebo 3. Po vycentrovani prvni hvézdy
potvrdte tlac¢itkem ENTER.

e Pokud jste predtim zvolili metodu ustaveni na jednu hvézdu, na displeji se po UspéSném
ustaveni zobrazi potvrzeni Alignment Successful. Stiskem ENTER potvrdte.

e Pokud byla predtim zvolena metoda ustaveni na dvé ¢i na tfi hvézdy, SynScan prejde
k dalSimu kroku ustaveni.

3.3.2. Ustaveni druhé hvézdy

e Podobné jako v predchozim pfipadé systém vyzve k vybéru a k zaméreni na druhou
hvézdu. Viz kapitola 3.3.1.

e Po Uspésném nastaveni se (v pripadé predchozi volby ustaveni na dvé hvézdy) zobrazi
na displeji potvrzeni Alignment Successful. Stiskem ENTER potvrdte.

e Po 2 s se na displeji zobrazi hodnoty Uhlové vzdalenosti Polarky od severniho nebes-
kého polu. Hodnota oznacena Mel je vyskova odchylka a Maz odchylka v azimutu.

e Pokud byla predtim zvolena metoda ustaveni na tfi hvézdy, SynScan prejde k dalSimu
kroku ustaveni.

3.3.3. Ustaveni tieti hvézdy

Obdobné jako predchozi kapitola (3.3.2).

3.3.4. ZrusSeni procesu ustaveni

e V prib&hu najizd&ni na nékterou z referenénich hvézd Ize stiskem ESC zastavit pohyb
montaze. Na displeji se zobrazi Mount stopped. Press any key... Stisknéte libovolné
tlacitko.

e Po stisku libovolného tlacitka vyzve systém ke zvoleni jiné referencni hvézdy.

eV pfipadé dalsiho stisku ESC se zobrazi dotaz na ukonceni ustavovani: Exit
Alignment? 1)YES 2)NO. Volbou 1 ustavovani ukoncite, volbou 2 se vratite k vybéru
dalsi hvézdy.



v-vl

3.4. Metoda ustaveni azimutalni montaze na nejjasnéjsi
hvézdu

3.4.1. Ustaveni prvni hvézdy

o Najdéte okem na obloze nejjasné&jsi hvézdu a odhadnéte, ve které oblasti oblohy se
nachazi (viz obr. 3.4a).
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e Na displeji se zobrazi vyzva pro vybér oblasti oblohy, ve kterém se dana hvézda
nachazi: Select Region. Vyberte oblast podle polohy (obr. 3.4a) a zadejte ji podle
jejiho anglického ekvivalentu (obr. 3.4b). Potvrdte tlacitkem ENTER a prejdete tak na
dalsi krok.

e Systém zobrazi seznam jasnych hvézd, které se v dané oblasti nachazeji. Seznam je
Fazen od nejjasné&jsi hvézdy smérem dolG ke slab&im hv&zddm. Pomoci posouvacich
tlacitek lze v tomto seznamu listovat. Prfiklad zobrazeni hvézdy je uveden na
nasledujicim obrazku.
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e V seznamu jsou uvedeny pouze hvézdy jasnéjsi nez 1.5™ Pokud se takova hvézda
v dané oblasti oblohy nenachazi, zobrazi se na displeji No object found in this
region.

e Pokud se v dané oblasti nachazi vice hvézd, vyberte ze seznamu porovnanim udajd
o azimutu, vysSce a magnitudé. Vétsinou se jedna o nejjasnéjsi hvézdu v dané oblasti.

o Stiskem ENTER volbu potvrdite. Stiskem ESC se vratite k predchozimu kroku.

o Na displeji se zobrazi vyzva Point scope to RR ZZ.Z’' TT.T' k nastaveni dalekohledu do
oblasti RR (viz obr. 3.4b), azimutu ZZ.Z (ve stupnich a desetinach stupné) a vysce nad
obzorem TT.T (ve stupnich a desetindch stupné). K nastaveni dalekohle-
du poZzadovanym smeérem pouzijte smérové Sipky na ovladaci. Zamérte nejjasnéjsi
hvézdu, zvolenou v predchozim kroku, do hledacku a stisknéte ENTER.

e Dale se na displeji zobrazi Ctr. Star NNNN - informace o tom, ktera hvézda je
zaméfena. NNNN je pfitom jméno dané hvézdy. Ta by se méla nachazet v zorném poli
hledacku. Pomoci smérovych tlacitek ji nastavte do stfedu zorného pole v hledacku
hlavniho dalekohledu a potvrdte ENTER.

3.4.2. Ustaveni druhé hvézdy

e Pokud prvni ustavena hvézda je opravdu hvézda a nikoliv planeta, na displeji se zobrazi
vyzva k vybéru druhé hvézdy: Choose 2nd Star. V opacném pripadé se zobrazi pokyn
Choose 1st Star a je tfeba znovu vybrat nejjasnéjsi hvézdu.

e Z nabizeného vybéru zvolte stiskem ENTER druhou hvézdu. Po vybéru se dalekohled
automaticky na tuto hvézdu nastavi.

e Po najeti na hvézdu zafizeni dlouze pipne a displeji se zobrazi vyzva Use dir. keys to
center object znamenajici, ze je tfeba smérovymi Sipkami vycentrovat tuto hvézdu do
stfedu hledacku.

e Po vycentrovani do hledacku vycentrujte tuto hvézdu i do zorného pole hlavniho
dalekohledu. Stiskem ENTER potvrdte. Pro zaméreni hvézdy do hledacku pouZijte
nastaveni rychlosti pohybu tladitky 5 nebo 6 a pro nastaveni v zorném poli
dalekohledu pak zvolte rychlost tlacitky 2 nebo 3.

e Pokud druha ustavena hvézda je hvézda a nikoliv planeta, na displeji se zobrazi
potvrzeni Alignment Successful. Potvrdte ENTER.

e Pokud vybrany objekt je planeta, zobrazi se pokyn Choose 2nd Star a je tfeba znovu
vybrat druhou hvézdu.

3.4.3. Zruseni procesu ustaveni

e V pribé&hu najizdéni na nékterou z referenénich hvézd Ize stiskem ESC zastavit pohyb
montaze. Na displeji se zobrazi Mount stopped. Press any key... Stisknéte libovolné
tlacitko.

e Po stisku libovolného tlacitka vyzve systém ke zvoleni jiné referencni hvézdy.

e V pripadé dalsiho stisku ESC se zobrazi dotaz na ukonceni ustavovani: Exit
Alignment? 1) YES 2) NO. Volbou 1 ustavovani ukoncite, volbou 2 se vratite
k vybéru hvézdy.



3.5. Metoda ustaveni azimutalni montaze na dvé hvézdy

3.5.1. Ustaveni prvni hvézdy

e Na displeji se zobrazi vyzva k vybéru prvni hvézdy: Choose 1st Star. Pomoci
posouvacich tlacitek vyberte z nabidnutého seznamu jmen hvézd vhodnou hvézdu.
Stisknéte ENTER.

o Na displeji se zobrazi vyzva Point scope to ZZZ.Z' TT.T' k nastaveni dalekohledu na
azimut ZZZ.Z (ve stupnich a desetinach stupné) a vysce nad obzorem TT.T (ve stupnich
a desetinach stupné). K nastaveni dalekohledu pozadovanym smérem pouzijte smérové
Sipky na ovladadi. Zamérte vybranou hvézdu do hledacku a stisknéte ENTER.

e Ddle se na displeji zobrazi Ctr. Star NNNN, coz je informace o tom, kterd hvézda je
zamérena. NNNN je pfitom jméno dané hvézdy. Ta by se méla nachazet v zorném poli
hledacku. Pomoci smérovych tlacitek ji nastavte do stfedu zorného pole v hledacku
hlavniho dalekohledu a potvrdte ENTER.

3.5.2. Ustaveni druhé hvézdy

e Pokud prvni ustavena hvézda je opravdu hvézda a nikoliv planeta, na displeji se zobrazi
vyzva k vybéru druhé hvézdy: Choose 2nd Star. V opacném pfipadé se zobrazi pokyn
Choose 1st Star a je tfeba znovu vybrat nejjasnéjsi hvézdu.

e Z nabizeného vybéru vyberte stiskem ENTER druhou hvézdu. Po vybéru se dalekohled
automaticky na tuto hvézdu nastavi.
e Po najeti na hvézdu zafizeni dlouze pipne a displeji se zobrazi vyzva Use dir. keys to

center object znamenajici, Ze je tfeba smérovymi Sipkami vycentrovat tuto hvézdu do
stfedu hledacku.

e Po vycentrovani do hledacku vycentrujte tuto hvézdu i do zorného pole hlavniho
dalekohledu. Stiskem ENTER potvrdte. Pro zaméreni hvézdy do hledacku pouzijte
nastaveni rychlosti pohybu tlacitky 5 nebo 6 a pro nastaveni v zorném poli
dalekohledu pak zvolte rychlost tlacitky 2 nebo 3.

e Pokud druhd ustavena hvézda je hvézda a nikoliv planeta, na displeji se zobrazi
potvrzeni Alignment Successful. Potvrdte ENTER.

e Pokud vybrany objekt je planeta, zobrazi se pokyn Choose 2nd Star a je tfeba znovu
vybrat druhou hvézdu.

3.5.3. Zruseni procesu ustaveni

« V prib&hu najizdéni na kteroukoliv z referenénich hvézd Ize stiskem ESC zastavit pohyb
montaze. Na displeji se zobrazi Mount stopped. Press any key... Stisknéte libovolné
tlacitko.

e Po stisku libovolného tlacitka vyzve systém ke zvoleni jiné referen¢ni hvézdy.

e V pripadé dalSiho stisku ESC se zobrazi dotaz na ukonceni ustavovani: Exit
Alignment? 1) YES 2) NO. Volbou 1 ustavovani ukoncite, volbou 2 se vratite
k vybéru hvézdy.



3.6. Tipy pro zlepseni presnosti ustaveni

3.6.1. Okular

B&hem ustavovani je velmi dileZité umistit referenéni hvézdu do reédlného stfedu zorného
pole okuldru. Z toho ddvodu je by mél okuldr splfiovat nasledujici pozadavky:

e Mit zdmérny (vldknovy) kfiz, nejlépe s osvétlenim. Vhodné jsou pointacni okulary,

e pokud nemate takovy okular k disposici, pouzijte kratkoohniskovy okuldr, ktery neni
irokolGhly. Zmensi se tim zorné pole. Nékdy muZe byt vhodné mirné rozostieni
dalekohledu, aby se vétsi plosky hvézd Iépe centrovaly v zorném poli,

e béhem ustavovani neotacejte okularem (ani pripadnym zenitovym hranolem pred nim).

3.6.2. Ville mezi prevody

Véechny montdze maji vétsi & mensi vili mezi ozubenymi prevody mechanickych
v o v ré v rd ré s . ’ . .
prevodu (tzv. vakl). Pro potlaceni nepresnosti plynoucich z této mechanické vlastnosti je

dobré fidit se nasledujicimi doporucenimi:

e PFi centrovani referencni hvézdy do stfedu zorného pole vzdy koncete pohyby montaze
Sipkami NAHORU a VPRAVO.

e Pokud pfi centrovani Sipkami NAHORU a VPRAVO objekt prejede stfed zorného pole,
posurite jej za pomoci Sipek DOLU a VLEVO zpét a poté opét Sipkami NAHORU
a VPRAVO najedte s objektem do stifedu zorného pole.

3.6.3. Poloha referenc¢nich hvézd

Na presnost ustaveni ma vliv také to, kde se jednotlivé referencni hvézdy nachazeji.
Detailnéji o tom pojednava kapitola 3.7.

3.7. Porovnani ustavovacich metod

3.7.1. Ustaveni na jednu hvézdu pro paralaktickou montaz

Klady:

¢ nejrychlejsi ustaveni.

Predpoklady:

e predchozi pfesné polarni ustaveni montaze,

e mala kuzelova chyba (kdnicka deformace) montaze.

Pokud je kuZelovd chyba nemald, bude moZné zaznamenat znatelnou odchylku
v hodinovém Uhlu bud’ u objektl, které jsou poloZeny opaéné& od merididnu ne? je
referenéni hvézda, nebo u objektl, které se oproti referenéni hvézdé nachazeji ve
vyrazné odlisSné deklinaci.

Pravidla pro vybér referenc¢ni hvézdy:

e Vyberte hvézdu s nizkou absolutni hodnotou deklinace. Zvysi se tim presnost urceni
pohybu v hodinovém Uhlu v zorném poli,



e pokud vykazuje montaz kuzelovou chybu (nebo pokud si nejste jisti, zda montaz tuto
chybu nevykazuje), vyberte referencni hvézdu nedaleko od pozorovaného objektu.

3.7.2. Ustaveni na dvé hvézdy pro paralaktickou montaz

Klady:

e Pro vizudlni pozorovani (nikoliv pro astrofotografii); neni nezbytné predchozi presné
polarni ustaveni montaze.

Predpoklady:
e mala hodnota kuzelové chyby (konické deformace) montaze.
Pravidla pro vybér referencnich hvézd:

e rozdil v hodnotich hodinovych UhlG (resp. rektascenzi) obou referenénich hvézd by
nemél byt ani maly, ani by nemél byt pfiliS blizky 12h. Doporuc¢end hodnota rozdilu
rektascenzi je mezi 3h a 9h,

e pokud montaz vykazuje kuzelovou chybu (nebo pokud si nejste jisti, zda montaz tuto
chybu nevykazuje), je vhodné referencni hvézdy zvolit tak, aby obé lezely na stejnou
stranu od meridianu (mistniho poledniku: jinak feceno, aby obé byly bud zapadnim
nebo vychodnim smérem). Zaroven by absolutni hodnota deklinace obou hvézd méla
byt mezi 10° a 30°.

Pozn.: Pokud je montaz dobrfe polarné ustavena, neni nutné pouzivat metodu ustaveni na
dvé hvézdy - postaci metoda ustaveni na jednu hvézdu.

3.7.3. Ustaveni na tri hvézdy pro paralaktickou montaz

Klady:

e Umoznuje presné&jsi pointovani; vhodné i pro montaze s kuzelovou chybou,

e pro vizualni pozorovani neni nezbytné predchozi pfesné polarni ustaveni montaze.
Predpoklady:

e vychodni ani zapadni obzor nesmi byt stinény budovami, stromy, kopci a pod.
Pravidla pro vybér referencnich hvézd:

e V3echny tfi hvézdy by se mély nachazet v riznych polohach vzhledem k merididnu,

e pro ty dvé referencni hvézdy, které se nalézaji na stejné strané od mistniho poledniku,
plati, Ze rozdil hodnot jejich rektascenzi by mél byt vyssi nez 3h a absolutni hodnota
rozdilu deklinace libovolnych dvou referencnich hvézd by méla byt mezi 10° a 30°, tj.:
10° < |81 - 82| < 30°,

e pokud montaz vykazuje kuzelovou chybu (nebo pokud si nejste jisti, zda montaz tuto
chybu nevykazuje), neméla by Zzadna z referencnich hvézd mit nizkou hodnotu
deklinace (zddna by neméla byt pobliz nebeského rovniku).

Pozn.: pokud si jste jisti, Ze montadz vykazuje minimalni (pfipadné Zadnou) kdnickou

deformaci, staci k ustaveni metoda na jednu ¢&i na dvé hvézdy.

3.7.4. Ustaveni azimutalni montaze

Obé metody ustaveni azimutalni montaze (na nejjasnéjsi hvézdu a na dvé hvézdy)
poskytuji stejnou miru presnosti. Zatimco metoda ustaveni na nejjasnéjsi hvézdu je



uréena zacatednikim, ktefi se neorientuji prili§ na obloze, metoda ustaveni na dvé
hvézdy vyhovuje uZivatelGm se znalostmi pojmenovani hvézd.

Pravidla pro vybér referencni hvézdy/hvézd:
e vySky obou referencnich hvézd nad obzorem by mély byt mezi 15° a 60°; rozdil obou
hodnot by mél byt mezi 10° a 30°,

e rozdil hodnot azimutl obou hvézd by mél byt mezi 45° a 135° s optimalnim rozdilem
90°.



4. SynScan - struktura menu

4.1. Obsah menu

Obsah a razeni polozek v menu je uvedeno v nasledujicich schematech jednak tak, jak se

zobrazuje na displeji - tedy anglicky -, jednak v pouzivanych ceskych ekvivalentech.

SETUP MODE

— Date

— Time

— Observ. Site

— Daylight Saving
— Alignment

— 1-Star Align. #
— 2-Star Align.

— 3-Star Align. #
— Brightest Star *
— Polar Align. # *

— Alignment Stars

L Adv. Filter
L Sort By

— Backlash

— Tracking

— Auto Guide Speed *
— Elev. Limit "

— Aux. Encoder *

— Sync. Encoder

— Handset Setting

— Factory Setting

Pozn.:

# plati pro paralaktické montaze

A plati pro azimutalni montaze

UTILITY FUNC.

— Show Position

— Show Information
— Time

— Version

— Temperature
— Power Voltage

— Polaris Pos.
— PA. Error*

— ldentify

— Park Scope

Home Position
Current Pos.
Custom Pos.

— PAE
t PAE Align

— GPS
— PC Direct Mode

— PEC Training #*

— Camera Control #*

* aplikovatelné po ustaveni na 2 nebo 3 hvézdy

+ aplikovatelné pouze pro nékteré montaze

Clear PAE Data

— Polar Scope LED #*

OBJECT LIST

— Named Star

— Solar System

— NGC Catalog

— IC Catalog

— Messier Catalog
— Caldwell Catalog
— SAO Catalog

— Double Star

— Variable Star

— User Object

': Recall Object
New Object

— Deep Sky Tour



NASTAVENI

UZITECNE POMUCKY

— datum

— Cas

— misto pozorovani
— letni ¢as

— ustaveni

- na 1 hvézdu *

—na 2 hvézdy

|_na 3 hvézay#

Lna nejjasnéjsi hvézdu *
—polami # *

— referencni hvézdy
': filtr pro referenéni hvézdy
tridit podle
— vule ozubeni
— rezimy
— rychlost autoguidu#
— limit pro vysku objektu *
— sekundarni enkodér *
— synchronizace enkodéru

L nastaveni ovladace

L obnoveni tovarniho nastaveni

Pozn.:

SEZNAMY OBJEKTU

— zobrazit polohu

L zobrazit informace
— cas

— verze
—teplota

— napajeni
L__poloha Polarky
L pAE#

— identifikovat

L parkovaci pozice

nastaveni parkovaci pozice
soucasna pozice

uzivatelska pozice
— funkce PAE

i: kalibrace PAE
vymazani hodnot PAE

— GPS

— ovladani pomoci PC

— zaznamenani cyklu PEC# ®

L ovladani kamery# *

— pojmenované hvézdy

— Slunecni soustava

— NGC katalog
— IC katalog

— Messieruv katalog

— Caldwelltv-Mooreho k.
— SAO katalog

— dvojhvézdy

L proménné hvézdy

— uzivatelsky objekt

': zaméiit objekt
novy objekt

| osvétleni polarniho hledacku # *

L prohlidka deep-sky obj.

# plati pro paralaktické montaze
A plati pro azimutalni montaze
* aplikovatelné po ustaveni na 2 nebo 3 hvézdy

+ aplikovatelné pouze pro nékteré montaze
4.2. Pristup do menu

Menu systému SynScan je pristupné pouze po spusténi ovladaCe a po uskutecnénych
krocich inicializace ovladace. V nékterych reZzimech ovlada¢e to miZe znamenat nutnost
ustaveni dalekohledu. Pfi ovladani menu lze pouzit tlacitka ESC, ENTER a posouvaci
tlac¢itka. BEhem prace s menu uvedena tlacitka zastavaji nasledujici funkce:

e ESC: navrat na predchozi krok nebo zruseni probihajici operace. Stisknuti nékolikrat za
sebou umozni navrat do hlavni struktury menu.

e ENTER: vstup do zvoleného menu nebo spusténi operace ¢i potvrzeni.



e Posouvaci tlacitka: pohyb mezi jednotlivymi poloZkami stejné Urovné daného menu.

4.3. Zkratkova tlacitka

SynScan umoznuje pristup do nejCastéji pouzivanych polozek menu pomoci zkratkovych
tlacitek. Tato tlacitka jsou funkcni pouze pfi pohotovostnim rezimu - tehdy, kdy systém
nevykonava zadnou dalsi operaci. Pokud je dalSi operace spusténa, Ize ji stiskem ESC
ukoncit a zvolit zkratkové tlacitko.

e SETUP: pristup do menu nastaveni - SETUP,

e TOUR: vyvolani funkce prohlidky deep-sky objektl - Deep Sky Tour,
e UTILITY: pfistup do menu uZite¢né pomdicky - Utility Function,

e M: pristup do Messierova katalogu - Messier Catalog,

e NGC: pristup do katalogu NGC - NGC Catalog,

¢ IC: pristup do katalogu IC- IC Cataloq,

e PLANET: pristup do menu Slune¢ni soustavy - Solar System,

e OBJECT: pristup do seznamu objektl - Object List, menu pojmenovanych hvézd -
Named Star,

e USER: pfistup do menu uzivatelského objektu - User Object,
« ID: vyvolani funkce identifikace objektu - Identify.



5. Vyhleddvani objektd

SynScan umoZfiuje jednodu$e vybrat objekty z nékolika nejzndméjsich katalogl. Tato
moznost je aktivni pfi plném rezimu (viz kapitolu 1.4.1) nebo béhem zjednoduseného
rezimu (viz 1.4.2).

5.1. Objekty Messierova katalogu

5.1.1. Zvoleni objektu

Po stisku zkratkového tlacitka M se na displeji zobrazi vyzva k zadani tfimistného cisla od
001 do 110 oznacujiciho zvoleny objekt podle Messierova katalogu (napf.: M42 /
mlhovina v Orionu = 042): Messier Catalog / Messier =

e Pro zadani pouzijte Ciselna tlacitka,
e pro pohyb mezi jednotlivymi Cislicemi pouzijte tlacitka VLEVO a VPRAVO,

e Pro potvrzeni zadani stisknéte ENTER.

5.1.2. Zobrazeni informaci o objektu

Pokud je zvoleny objekt momentalné pod obzorem, zobrazi se na displeji na 2 s
informace Below horizon. Pokud je objekt nad obzorem, zobrazi se aktualni hodnoty
jeho vysky a azimutu.

e Pomoci posouvacich tlacitek Ize zobrazit dalsi Udaje: soufadnice vztazené k ekvinokciu
J2000, magnitudu (MAG=), ¢as vychodu (Rise:), ¢as prichodu (Transit:), ¢as zapadu
(Set:), dhlovou velikost (Size=) a souhvézdi (Constellation:),

e Pro potvrzeni zadani stisknéte ENTER.

5.1.3. Nastaveni na objekt

Na displeji se zobrazi dotaz na zobrazeni objektu View Object?
o Stiskem ESC se vratite k predchozimu kroku volby,

e po stisku ENTER se dalekohled nastavi na zvoleny objekt. Po ukonceni pohybu zatizeni
dlouze pipne a ovladac je pfipraven na nové zadani. Zaroven se spusti hodinovy stroj
a dalekohled zac¢ne zvoleny objekt sledovat,

o stiskem ESC lze proces nastavovani na objekt zrusit. V takovém pripadé se zobrazi
Mount stopped. Press any key... Stiskem libovolného tlacitka se vratite k pred-
chozimu kroku.

Pozn.: hodinovy stroj se nespusti a objekt nebude sledovan, pokud:
e objekt je pod obzorem,

e na azimutalni montazi pfesahne vyska objektu nastavenou mezni hodnotu (viz 11.3).
V tom pFfipadé se zobrazi Target is over slew limit.



5.2. Objekty NGC a IC katalogl

Vyhledavani objektl z katalogu NGC a katalogu IC je obdobné jako v pFipadé objektd
Messierova katalogu (5.1) s nasledujicimi rozdily:

e po stisku zkratkového tlacitka NGC se na displeji zobrazi vyzva k zadani Cisla od 1 do
7840 oznacujiciho zvoleny objekt podle katalogu NGC: NGC Catalog / NGC =,

e po stisku zkratkového tlac¢itka IC se na displeji zobrazi vyzva k zadani ¢isla od 1 do
5386 oznacujiciho zvoleny objekt podle katalogu IC: IC Catalog / IC =.

5.3. Planety a Mésic

5.3.1. Zvoleni objektu

Po stisku zkratkového tlacitka PLANET se na hornim fadku displeje zobrazi Solar
System. Pomoci posouvacich tlacitek vyberte mezi nazvy téles na druhém radku hledany
objekt. Zobrazena jsou télesa Merkur (Mercury), VenuSe (Venus), Mars, Jupiter,
Saturn, Uran (Uranus), Neptun (Neptune), Pluto a Mésic (Moon). Pro potvrzeni
zadani stisknéte ENTER.

5.3.2. Zobrazeni informaci o objektu

Pokud je zvoleny objekt momentalné pod obzorem, zobrazi se na displeji na 2 s
informace Below horizon. Pokud je objekt nad obzorem, zobrazi se aktualni hodnoty
jeho vysky a azimutu.

e Pomoci posouvacich tlacitek lze zobrazit dalsi Udaje: soufadnice vztazené k ekvinokciu
J2000, &as vychodu (Rise:), ¢as prichodu (Transit:), ¢as zapadu (Set:),

e pro potvrzeni zadani stisknéte ENTER.

5.3.3. Nastaveni na objekt

Nastaveni na planetu/Mésic je shodné s nastavenim na objekt Messierova katalogu v kap.
5.1.3.

5.4. Objekty Caldwellova-Mooreho katalogu

5.4.1. Zvoleni objektu

Po stisku zkratkového tlac¢itka OBJECT se na hornim radku displeje zobrazi Object List.
Pomoci posouvacich tlacitek vyberte Caldwell Catalog. Pro potvrzeni stisknéte ENTER.
Zobrazi se vyzva k zadani tfimistného Cisla objektu podle Caldwellova-Mooreho katalogu:
Caldwell Catalog / Cald. #=. Zadejte ¢islo pozadovaného objektu od 1 do 109.

5.4.2. Zobrazeni informaci o objektu

Postup je shodny se zobrazenim informaci o objektu Messierova katalogu v kap. 5.1.2.



5.4.3. Nastaveni na objekt

Postup je shodny s nastavenim na objekt Messierova katalogu v kap. 5.1.3.

5.5. Hvézdy SAO katalogu

5.5.1. Zvoleni objektu

Po stisku zkratkového tlacitka OBJECT se na hornim radku displeje zobrazi Object List.
Pomoci posouvacich tladitek vyberte SAO Catalog. Pro potvrzeni stisknéte ENTER.
Zobrazi se vyzva k zadani prvnich Ctyr dislic oznaceni objektu podle SAO katalogu:
SAO Catalog/SAO 0000xx (napf. SAO 0238xx). Pro potvrzeni zadani stisknéte ENTER.
Zarizeni vyhleda ty objekty v SAO katalogu, které zacinaji zadanym ctyrcislim a zobrazi
prvni z nich (napf. SAO 023801). Pomoci posouvacich tlac¢itek vyberte cislo poza-
dovaného objektu (napf. SAO 023825) a potvrdte ENTER.

Pozn.: V databazi SynScan jsou pouze objekty SAO katalogu jasnéjsi nez 8™.

5.5.2. Zobrazeni informaci o objektu

Postup je shodny se zobrazenim informaci o objektu Messierova katalogu v kap. 5.1.2.

5.5.3. Nastaveni na objekt

Postup je shodny s nastavenim na objekt Messierova katalogu v kap. 5.1.3.

5.6. Pojmenované hvézdy, dvojhvézdy a proménné
hvézdy

5.6.1. Zvoleni objektu

Po stisku zkratkového tlacitka OBJECT se na hornim radku displeje zobrazi Object List.
Pomoci posouvacich tlacitek vyberte katalog pojmenovanych hvézd (Named Star),
dvojhvézd (Double Stars) nebo proménnych hvézd (Variable Stars). Pro potvrzeni
stisknéte ENTER. Poté opét pomoci posouvacich tlacitek vyberte hledany objekt z dané
databaze. Pro potvrzeni zadani stisknéte ENTER.

5.6.2. Zobrazeni informaci o objektu

Postup je shodny se zobrazenim informaci o objektu Messierova katalogu v kap. 5.1.2.

Pozn.: pfi volbé informaci o objektu se u dvojhvézd zobrazi navic informace o uhlové
vzdalenosti sloZzek (Separation:) a pozicnim uhlu (Position Angle). U proménnych
hvézd se pak zobrazi maximalni (Max.MAG=) a minimalni hvézdna velikost
(Min.MAG=) spolu s periodou (Period=).

5.6.3. Nastaveni na objekt

Postup je shodny s nastavenim na objekt Messierova katalogu v kap. 5.1.3.



5.7. Prohlidka deep-sky objekt

SynScan umozfiuje zobrazit seznam nejzndmé&jsich deep-sky objektl, které se aktualné
nachdzeji nad obzorem pozorovaciho mista. Po vybéru pozadovaného objektu se
dalekohled automaticky na zvoleny objekt nastavi.

5.7.1. Zvoleni objektu

Po stisku zkratkového tla¢itka TOUR se na hornim rfadku displeje zobrazi Deep Sky
Tour. Pomoci posouvacich tlacditek vyberte pozadovany deep-sky objekt. Pro potvrzeni
zadani stisknéte ENTER.

5.7.2. Zobrazeni informaci o objektu

Po vybéru objektu se na prvnim fadku zobrazi katalog, ve kterém se objekt nachazi,
spolu s jeho katalogovym cislem. Na druhém fadku se zobrazi aktualni hodnoty jeho
vysky a azimutu.

e Pomoci posouvacich tlacitek lze zobrazit dalsi Udaje: soufadnice vztazené k ekvinokciu
J2000, &as vychodu (Rise:), ¢as prichodu (Transit:), ¢as zadpadu (Set:), hvézdnou
velikost (MAG=), Uhlovou velikost (Size=) a souhvézdi (Constellation:)

¢ Pro potvrzeni stisknéte ENTER.

5.7.3. Nastaveni na objekt

Nastaveni na deep-sky objekt je shodné s nastavenim na objekt Messierova katalogu
v kap. 5.1.3.

5.8. UzZivatelské objekty

SynScan umoZzfiuje zadat az 25 svych vlastnich objektd.

5.8.1. Zadani nového objektu

e Po stisku zkratkového tlaCitka USER se na displej zobrazi User Object. Pomoci
posouvacich tlac¢itek vyberte New Object pro zadani nového objektu. Pro potvrzeni
stisknéte ENTER.

e Na displeji se zobrazi Coord. Type 1)RA/Dec 2)Axis. Pro zadani rektascenze
a deklinace objektu no¢ni oblohy stisknéte 1, pro zadani azimutu a vysky pozemského
objektu zvolte 2.

e Po volbé RA/Dec se zobrazi souradnice rektascenze a deklinace aktualni pozice
dalekohledu.

e Po volbé Axis se zobrazi dvé hodnoty soufadnic. Prvni hodnota je urcena polarni nebo
azimutalni osou dalekohledu, druha pak deklina¢ni nebo vyskovou osou.

e Pomoci levého a pravého smérového tlacCitka Ize nyni kurzor presouvat a cCiselnymi
tlacitky zménit hodnotu zobrazenych soufadnic. U deklinace & vysky lze pomoci
posouvacich tlacitek zménit znaménko soufadnic. Pro ukonceni zmén stisknéte ENTER.



e Na displeji se zobrazi dotaz na ulozeni: Save? Stiskem ESC se presunete na dalsi krok
bez ulozeni souradnic.

e Po stisku ENTER se soufadnice aktudlni polohy ulozi. Pomoci posouvacich tlacitek Ize
vybrat Cislo takto ulozeného objektu, a to od 1 do 25 vcetné. Pro potvrzeni zadani
stisknéte ENTER.

e Na displeji se zobrazi dotaz na zaméfeni objektu: View Object?. Pro potvrzeni
stisknéte ENTER a dalekohled bude dale sledovat zadany objekt. Stiskem ESC lze
menu opustit, aniz by byl objekt dale sledovan.

5.8.2. Zaméreni objektu

e Po stisku zkratkového tlacitka USER se na displej zobrazi User Object/Recall Object.
Stisknéte ENTER.

e Pomoci posouvacich tla¢itek vyberte ze seznamu uZivatelskych objektl, oznagenych
Cisly od 1 do 25, pozadovany objekt. Stisknéte ENTER. Pokud pod vybranym cislem
neni zadny uzivatelsky objekt zadan, systém neprovede zadny dalsi krok a bude
vyckavat na vybrani existujiciho objektu.

e Zobrazi se soufadnice zvoleného objektu. Pro potvrzeni stisknéte ENTER.

e Zobrazi se dotaz na zaméreni objektu View Object? Pro potvrzeni stisknéte ENTER
a dalekohled se nastavi danym smérem. V pfipadé nebeského objektu pak bude dale
zadany objekt sledovan. Stiskem ESC |ze menu opustit, aniz by byl objekt zaméren.
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6. Nastaveni montaze dalekohledu

6.1. Nastaveni rezimu hodinového stroje

e Vyberte v menu nabidku SETUP\Tracking a potvrdte ENTER.
e Pomoci posouvacich tlacitek vyberte z nabidky poZzadovany rezim:
o sidericky (Sidereal Rate): dalekohled se otaci stejnou Uhlovou rychlosti, jakou se
pohybuji hvézdy, deep-sky objekty a s mirnou vyhradou i planety,
e lunarni (Lunar Rate): dalekohled se otaci stejnou Uhlovou rychlosti, jakou se po
obloze pohybuje Mésic,
e solarni (Solar Rate): dalekohled se otaci stejnou Uhlovou rychlosti, jakou se po
obloze pohybuje Slunce,

e stop (Stop Tracking): montaz se zastavi,
e sidericky + PEC (PEC+Sidereal): Ize pouzit pouze pro paralaktické montaze. Pohyb

siderickou rychlosti spolu s opravou periodické chyby (PEC - periodic error
correction).

Pozn.: hodinovy stroj paralaktické montaze Ilze spustit i v pfipadé dalekohledu bez
ustaveni na hvézdy. Je ale Zadouci v takovém pfipadé ustavit dalekohled na Polarku.

6.2. Kompenzace viille ozubeni

Véechny montdZe maji vétsi & mendi vdli mezi ozubenymi prevody mechanickych
prevodl (tzv. vakl). Tato vile se projevuje zpoZd&nim mezi pocatkem motorického
pohybu a pohybem objektu v zorném poli dalekohledu. Pro potlaceni nepresnosti
plynoucich z této nepfijemné mechanické vlastnosti je SynScan vybaven moznosti zvysit
pocatecni rychlost pfi zméné sméru pohybu montaze. Tim se prevody dostanou dfive do
zabéru a prodleva pohybu objektu v zorném poli dalekohledu se vyrazné snizi nebo zcela
potlaci.

Takto Ize kompenzovat vili ozubeni na obou osdch montaZze. Vysi kompenzace je nutno
nastavit zkusmo. Postup je nasledujici:

e V menu vyberte SETUP\Backlash a stisknéte ENTER.
e Na displeji se nejprve zobrazi vyzva k zadani velikosti kompenzace v azimutu, resp.
v rektascenzi: Azm = X°XX'XX"”, resp. RA = X°XX'XX". Pomoci levého a pravého

smérového tlacitka lze nyni kurzor presouvat a Cciselnymi tlacitky ménit hodnotu
kompenzace. Pro potvrzeni zadani stisknéte ENTER.

e Dale se na displeji zobrazi vyzva k zadani velikosti kompenzace ve vySce, resp.
v deklinaci: Alt = X°XX'XX"”, resp. Dec = X°XX'XX"”. Pomoci levého a pravého
smérového tlacitka lze opét kurzor presouvat a cCiselnymi tlacitky zménit hodnotu
kompenzace. Pro potvrzeni zadani stisknéte ENTER.

Pozn.: Nastavenim hodnoty 0 se kompenzace zrusi.



6.3. Nastaveni limitu pro vysku objektu

Néktera azimutalni montdze umoznuji nastavit horni i spodni limit vysky objektu pfi jeho
sledovani hodinovym strojem.

e Pokud je vybran objekt, jehoz aktudlni vySka pfesahne limit, zafizeni zobrazi varovani
Target is over slew limits!! a hodinovy stroj se nespusti.

o Stejné tak, pokud pomoci $ipek NAHORU a DOLU nastavite hrani¢ni hodnotu vysky,
pohyb se zastavi a zobrazi se varovani Over slew limit. Slewing stop! Po stisku
libovolného tlacitka se dalekohled posune zpét pod mezni polohu.

Nastaveni limitu pro vysku objektu:
e Zvolte v menu polozku SETUP\Elev. Limits a stisknéte ENTER.

e Pomoci posouvacich tlacitek vyberte nastaveni resp. zruseni limitu pro vysku objektu:
Enable, resp. Disable a opét stisknéte ENTER.

¢ Po zvoleni Disable bude vyskovy limit zrusen.

e Zvolenim Enable je spustén proces nastaveni limitu. Na prvnim radku displeje se
zobrazi Set Alt Limits: a na druhém fadku Upper=+XXX.X°. Pomoci levého
a pravého smérového tlacitka lze nyni kurzor pfesouvat a ciselnymi tlacCitky meénit
hodnotu horniho vyskového limitu. Limit nastavte v poZzadovaném tvaru, tj. s moznosti
zadani desetin stupné. Pro potvrzeni zadani stisknéte ENTER.

e Zobrazi se Lower=+XXX.X° pro nastaveni hodnoty spodniho vyskového limitu. Postup
je obdobny jako v predchozim kroku.

6.4. Zapnuti sekundarniho enkodéru

Nékteré montdze Sky-Watcher jsou vybaveny sekundarnim enkodérem na hlavni ose,
ktery slouzi k ru¢nimu otoceni kolem této osy bez ztraty ustaveni. Pro zvySeni presnosti
pointace je mozné tuto funkci vypnout.

e Zvolte v menu polozku SETUP\Aux. Encoder a stisknéte ENTER.

e Pomoci posouvacich tlacitek vyberte nastaveni resp. zruseni ¢innosti enkodéru: Enable,
resp. Disable a opét stisknéte ENTER.

Pozn.: Po znovuobnoveni Cinnosti enkodéru je vhodné pred dalsi praci s dalekohledem
smérovymi tlacitky mirné pohnout v obou osach dalekohledu.

6.5. Nastaveni rychlosti autoguidu

U paralaktickych montazi s portem pro autoguider (automatickou pointaci) umozniuje
SynScan ménit rychlost pointaénich pohybd.
e Zvolte v menu polozku SETUP\Auto Guide Speed> a stisknéte ENTER.

« Pomoci posouvacich tla¢itek vyberte rychlost pointaénich pohyb( uvedenou v nasobcich
rychlosti pohybu oblohy: 0.125X, 0.25X, 0.5X, 0.75X a 1X. Stisknéte ENTER.



7. Nastaveni ovladace
7.1. Displej, tlaCitka a zvukova signalizace

e Pro nastaveni chovani ruc¢niho ovladace zvolte v menu polozku SETUP\Handset
Setting a stisknéte ENTER.

e Pomoci posouvacich tlacitek vyberte z nabidky pozadovanou polozku:

e LCD Contrast pro nastaveni kontrastu displeje. Tlacitky VLEVO/VPRAVO nastavte
pozadovanou Uroven,

e Beep Volume pro nastaveni hlasitosti zvukové signalizace. TlacCitka VLEVO/
VPRAVO nastavte pozadovanou Uroven,

e LED Backlight pro nastaveni intenzity podsviceni tlacitek. Tlalitka VLEVO/
VPRAVO nastavte pozadovanou Uroven,

e LCD Backlight pro nastaveni intenzity podsviceni displeje. Tlacditka VLEVO/
VPRAVO nastavte pozadovanou Uroven.

e Tlacitkem ESC ukoncite nastavovani.
7.2. Filtr pro referencni hvézdy

Ne vSechny kombinace referencnich hvézd pfi ustavovani dalekohledu na 2 ¢i na 3
hvézdy jsou vhodné. SynScan ma proto implementovany filtr, ktery umozni vybrat
z druhych a tfetich pointacnich hvézd pouze takové, které jsou vhodné vzhledem k jiz
vybranym prvnim a druhym hvézdam. To umoznuje zlepsit pfesnost ustaveni.

Pro pokrocilé uzivatele nebo pro pouZiti v misté, kde je viditelnost oblohy z¢asti omezena,
Ize tento filtr vypnout a nasledné opét aktivovat.

e Zvolte v menu polozku SETUP\Alignment Stars\Adv. Filter a stisknéte ENTER.

e Pomoci posouvacich tlacitek vyberte polozku OFF pro vypnuti filtru a stisknéte ENTER.
e Pomoci posouvacich tlacitek vyberte polozku ON pro aktivaci filtru a stisknéte ENTER.
Pozn.: i kdyZ je filtr vypnuty, zachovava systém pri vybéru referencnich hvézd nasledujici
zasady:

e vyska referencnich hvézd musi byt minimalné 15°,

e U paralaktickych montazi musi mit referenéni hvézdy deklinaci mezi -75° a +75°,

e U azimutalnich montazi musi mit referenéni hvézdy vysku mensi neZz 75° a zaroven
jejich vyska musi lezet v rozmezi daném limity pro vysku objektu (viz kapitola 6.3).

7.3. Razeni seznamu referenénich hvézd

Referencni hvézdy lze v jejich seznamu fadit abecedné nebo podle jasnosti.
e Zvolte v menu polozku SETUP\Alignment Stars\Sort by a stisknéte ENTER.

e Pro fazeni podle jasnosti (od nejjasnéjsich hvézd) vyberte pomoci posouvacich tlacitek
polozku Magnitude a stisknéte ENTER.

e Pro abecedni rfazeni jmen hvézd vyberte pomoci posouvacich tlacitek polozku Alphabet
a stisknéte ENTER.



8. RozsSirujici funkce

8.1. Uprava udajti o pozorovacim misté

Udaje o pozorovacim misté, zadané pfi spusténi SynScan (datum, &as, zemépisné
souradnice, ¢asové pasmo a letni ¢as), lze upravit.

o Stisknéte zkratkové tlacitko SETUP.

e Pomoci posouvacich tlacitek vyberte z nabidky pozadovanou polozku:

e Date pro Upravu data. Stisknéte ENTER a opravte datum. Po opravé opét potvrdte
ENTER nebo zruste tladitkem ESC. Datum je zadano ve formatu mm/dd/rrrr, tj.
napr. 12/24/2013,

e Time pro Upravu casu. Stisknéte ENTER a opravte Cas. Po opravé opét potvrdte
ENTER nebo zruste tlacitkem ESC. Cas je zaddn ve 24hodinovém formatu
hh:mm:ss, tj. napf. 18:32:41,

e Observ. Site pro Upravu zemépisnych soufadnic a ¢asového pasma pozorovaciho
mista. Stisknéte ENTER a opravte Udaje. Po opravé opét potvrdte ENTER nebo
zruste tlacitkem ESC.

e Daylight Saving pro Upravu platnosti letniho casu. Stisknéte ENTER a poté
posouvacimi tlacitky vyberte Yes v dobé platnosti letniho ¢asu ¢i No v dobé mimo
platnost letniho ¢asu. Potvrdte ENTER nebo zruste tlacitkem ESC.

Pozn.: viz kapitolu 2.2.5 pro podrobné pokyny pfi zadavani udaji o pozorovacim misté.
8.2. Znovuustaveni montaze

Kdykoliv po restartu systému je mozné opakované ustavit montaZz metodou na jednu, na
dvé ¢&i na tri hvézdy.
e Zvolte v menu polozku SETUP\Alignment a stisknéte ENTER.

e Pomoci posouvacich tlac¢itek vyberte metodu ustaveni a opét stisknéte ENTER. Pro
blizsi postup pfi jednotlivych metodach viz kapitolu 3 - Ustaveni montaze dalekohledu.

8.3. Zobrazeni polohy

e Zvolte v menu polozku UTILITY FUNC\Show Position a stisknéte ENTER. Pomoci
posouvacich tladitek vyberte z moznosti poZadované soufradnice:

e Dec/RA: zobrazi rovnikové sourfadnice mista na obloze, kam mifi aktualné dalekohled,
e Alt/Azm: zobrazi azimutalni soufadnice mista, kam mifi aktuadlné dalekohled,

e Ax1/Ax2: zobrazi aktudlni souradnice podle os montaze. Ax1l je pozice urcena
deklinac¢ni nebo vyskovou osou dalekohledu, druha pak osou polarni nebo azimutalni.

8.4. Zobrazeni casu a hvézdného casu

Zvolte v menu polozku UTILITY FUNC\Show Information\Time a stisknéte ENTER.
Zobrazi se aktualni mistni ¢as a hvézdny cas. Pro zruseni stisknéte ESC.



8.5. Zobrazeni informace o verzi software

Zvolte v menu polozku UTILITY FUNC\Show Information\Version a stisknéte
ENTER. Pomoci posouvacich tlacitek vyberte poté z moznosti:

e H.C. Firmware: Zobrazi se aktualni verze firmware ru¢niho ovladace SynScan.

Database: Zobrazi se aktudlni verze instalovanych databazi.

H.C. Hardware: Zobrazi se typ ru¢niho ovladace SynScan.

Motor Controller: Zobrazi se aktudini verze firmware ovladace motorl montaze.

e H.C. Serial #: Zobrazi se vyrobni Cislo ru¢niho ovladace SynScan.

e Pro zruSeni stisknéte ESC.

8.6. Zobrazeni teploty

Zvolte v menu polozku UTILITY FUNC\Show Information\Temperature a stisknéte
ENTER. Zobrazi se aktualni venkovni teplota. Pro zrusSeni stisknéte ESC.

8.7. Zobrazeni napajeni

Zvolte v menu polozku UTILITY FUNC\Show Information\Power Voltage
a stisknéte ENTER. Zobrazi se aktualni napajeci proud montaze. Pro zrusSeni stisknéte
ESC.

8.8. Zobrazeni polohy Polarky

Zvolte v menu polozku UTILITY FUNC\Show Information\Polaris Pos. a stisknéte
ENTER. Pomoci posouvacich tlacitek Ize poté prepnout zobrazeni mezi polohou Polarky
v polarnim hledacku, udanou v hodinach a minutach (hh:mm) (Polaris Position in
P.Scope = HH:MM) a hodinovym Uhlem Polarky, udanym ve stejnych jednotkach (Hour
Angle of Polaris = HH:MM). Pro zruseni stisknéte ESC.

8.9. Zobrazeni chyby polarniho ustaveni

Zvolte v menu polozku UTILITY FUNC\Show Information\P.A Error a stisknéte
ENTER. Na displeji se zobrazi informace ve tvaru Mel= +DDD°MM’SS” Maz=
+DDD°MM’'SS"”, kde Mel je hodnota vyskové odchylky polarniho ustaveni a Maz je
hodnota azimutalni odchylky polarniho ustaveni. Tyto Udaje jsou validni jen v pripadé
predchoziho ustaveni na jednu nebo na dvé hvézdy.

8.10. Zména intenzity osvétleni polarniho hledacku

Tato funkce je dostupna jen u montazi Sky-Watcher vybavenych osvétlenym polarnim
hledackem.

e Zvolte v menu polozku UTILITY FUNC\Polar Scope LED a stisknéte ENTER.



e Pomoci smérovych tlacitek VLEVO a VPRAVO nastavte pozadovanou intenzitu
osvétleni. Stisknéte ENTER pro potvrzeni a pro opusténi menu.

8.11. Identifikace objekti

Pokud je montaz spravné ustavena, umoznuje systém SynScan identifikovat objekt, na
ktery je dalekohled aktualné zamiren.

e Pozadovany objekt nastavte do stfedu zorného pole okularu hlavniho dalekohledu.

o Stisknéte zkratkové tlacCitko ID. Na displeji se zobrazi informace o probihajicim
prohledavani databaze: Identify: Searching... SynScan prohledava databaze hvézd,
planet, Messierova katalogu, katalogu NGC a katalogu IC na poloze pét obloukovych
stupfit kolem nastaveného mista oblohy.

e Pokud SynScan zadny odpovidajici objekt nenalezne, zobrazi se informace No object
found.

e Pokud je nalezen odpovidajici objekt, zobrazi se jeho ndzev na prvnim fadku a na
dalsim Fadku vzdalenost objektu od nastaveného mista oblohy.

« Pokud je nalezeno vice objektd, Ize mezi nimi listovat posouvacimi tlagitky.

« Odpovidajici objekt oznaéte ENTER a pomoci posouvacich tla¢itek mizZete prochazet
informacemi o daném objektu; konkrétné soufadnicemi objektu vztazenymi
k ekvinokciu J2000, hvézdnou velikosti (MAG=), casem vychodu (Rise:), Casem
prichodu (Transit:), ¢asem zapadu (Set:), Uhlovou velikosti (Size=) a souhvézdim
(Constellation:)

o Tlacitkem ESC opustite menu.

8.12. Synchronizace enkodért

Pokud systém ztrati synchronizaci se skute¢nou polohou os montaze (napf. vinou ruc¢niho
pohybu montédZe), presnost zaméreni objektd se podstatné sniZi. Pokud se pfi tom
neposunula celd montdaz, Ize synchronizaci obnovit, a to nasledujicim zptsobem:

e Zvolte v menu polozku SETUP\Sync. Encoder a stisknéte ENTER.

e Pomoci posouvacich tlacitek vyberte referen¢ni hvézdu a opét stisknéte ENTER.
Dalekohled se nastavi na tuto hvézdu.

e Po dokonceni pohybu dalekohledu nastavte pomoci smérovych tlacitek hvézdu
doprostied zorného pole dalekohledu. Pro potvrzeni stisknéte ENTER.

e Na displeji se zobrazi potvrzeni Sync Encoder Completed. Stiskem libovolného
tlac¢itka menu opustite.



9. Ovladani pomoci PC

9.1. Spoluprace s astronomickymi aplikacemi

Spustény systém SynScan umozfiuje komunikovat s PC prostrfednictvim svého
komunikacniho portu (konektor RJ-11). PC musi byt vybaveno sériovym portem
RS-232C; vhodny propojovaci kabel je dodavan spolu s montdzi. Pripadné Ize pouzit
adaptér z USB na sériovy konektor.

Propojeni s PC Ize vyuzit na

e spolupraci s PC planetarii a simulatory oblohy. Po zvoleni nékterého objektu v aplikaci
se dalekohled nastavi na dany objekt,

e nastaveni autoguideru. Takto Ize korigovat pFipadné drobné vychylky pFi pointaci
béhem dlouhych expozic.

Pozn.: SynScan neumoZnuje spolupraci s PC, pokud probiha:
e komunikace s externim GPS modulem (kapitola 12.2),
e zaznamenavani cyklu PEC,

e reZim PC Direct Mode.

9.2. PC Direct Mode

PC Direct Mode je specidlni rezim komunikace ovladate SynScan s PC. SynScan je
pfipojen zplsobem popsanym v kapitole 9.1, ale vykonava pfi tom funkci opakovace
(repeateru) mezi PC a ovlada¢em motorl montaze.

Rezim PC Direct Mode slouZi také k nahrani nového firmware ovladace motord.

e Zvolte v menu polozku UTILITY FUNC\PC Direct Mode a stisknéte ENTER. Na
displeji se zobrazi informace ve tvaru PC Direct Mode\Press ESC to exit. Pro zrusSeni
stisknéte a drzte ESC po dobu alespon 1 s.

e Béhem rezimu PC Direct Mode je mozné ovladat dalekohled smérovymi tlacitky.



10. Nahrani nového firmware
SynScan umozfiuje updatovat firmware ovladade motord i firmware ruéniho ovladace.
10.1. Hardwarové pozadavky

e Rucni ovladac¢ SynScan s firmware verze 3.0 a vyssi,

e PC s OS Windows 95 a vyssim,

PC se sériovym portem RS-232C nebo s USB portem a s adaptérem,

sériovy propojovaci kabel (D-sub9 - RJ-12) dodavany s montazi,

zdroj stejnosmérného proudu 7.5 - 12 V s vystupnim proudem alespori 100mA.

10.2. Priprava

o Vytvorte na disku pocitace novou slozku (napf. C:\SynScan) pro ukladani potrebnych
soubord.

e Ze stranky http://www.skywatcher.com/ stdahnéte SynScan Firmware Loader a do
pripravené slozky rozbalte soubor SynScanFirmwareLoader.exe.

e Stahnéte ze stranky http://www.skywatcher.com/ posledni verzi firmware a do
pripravené slozky rozbalte soubor s pfiponou .SSF.

10.3. Instalace firmware

¢ Propojte PC a rucni ovladac¢ SynScan sériovym kabelem.

o Stisknéte a drzte tlac¢itka O a 8 a soucasné zapnéte ruc¢ni ovladac. Ozve se pipnuti a na
displeji se zobrazi SynScan Update. Uvolnéte tlac¢itka 0 a 8.

o Na pocitadi spustte SynScanFirmwareLoader.exe Objevi se okno aplikace podle obr.
10.3a.

# SynScan Firmware Load o il 4

SynScan Firmware Loader
Ver. 32

Firrmware File: || Browse |

[+ Enforce databaze update

v Auto-detect COM Part COM Port IEDM1 - l
pdate | HC. Werzion |

obr. 10.3a



e Pomoci tlacCitka Browse vyberte posledni verzi firmware (soubor s pfiponou .SSF).

e PFi zaskrtnuti volby Enforce database update budou updatovany databaze v zafizeni.
Pokud volba nebude zaskrtnuta, nainstaluji se updaty pouze urcitych databazi.

e Pfi zaskrtnuté volbé Autodetect COM port bude patficny sériovy port pocitace
detekovan automaticky. Pokud volba nebude zaskrtnuta, bude mozné port vybrat ru¢né
ze seznamu.

e Pomoci tlacitka HC. Version zjistite informace o aktualnich verzich hardware, firmware
a databazi.

e Pomoci tlacitka Update zahajite instalaci firmware.
e Po zahajeni updatu bude pribéh instalace indikovan Gdajem v procentech.

e Po zdarném ukonceni updatu se v dolni Casti okna objevi zelené pole s informaci
Update Complete.

10.4. Reseni problémi

e Pokud se pfi zahajeni instalace nového firmware objevi varovani Cannot connect
to a SynScan hand control, znamend to, 7e se PC s ruénim ovladaéem nemdize
spojit. Zavrete okno s varovanim a zkuste znovu stisknout Update nebo HC. Version.
Pokud se varovani objevi znovu, zkontrolujte propojeni kabelem.

e Pokud se vyskytne problém béhem instalace firmware, zobrazi se varovani Firmware
update failed. Cycle power to SynScan and try again!, které upozoriiuje, ze se
update nezdafil. Zaviete okno s varovanim a vypnéte rucni ovladac¢. Potom zkuste
znovu instalovat novy firmware podle kapitoly 10.3.

« Pokud dojde k prerudeni instalace b&hem jejiho pribé&hu, stisknéte tlatitko SETUP na
ovladaci a zvolte jinou rychlost komunikace z vybéru:

e Mi - stfedni rychlost,

e Lo - nizka rychlost.



11. Pokrocilé funkce

11.1. Nastaveni parkovaci pozice

Jako parkovaci pozice se oznacuje libovolna pozice, do které je dalekohled ustaven
a ponechdn bez pohybu mezi dvéma pozorovanimi. Udaje o ustaveni (véetné PAE a PEC)
tak zlstanou zachovany a pred dal$im pozorovanim neni tfeba pristroj ustavovat.

Pozn.: jednou z moZnych parkovacich pozic je i vychozi pozice dalekohledu (viz kapitolu
2.1).

11.1.1. Parkovani

e Zvolte v menu polozku UTILITY FUNC\Park Scope a stisknéte ENTER. Na displeji
se zobrazi Park to... Pomoci posouvacich tladitek vyberte jednu z uvedenych
parkovacich pozic a stisknéte ENTER:

« Home Position: zaparkuje dalekohled do vychozi pozice (viz kapitolu 2.1),
e Current Pos.: zaparkuje dalekohled v aktualni pozici,

e Customer Pos.: zaparkuje dalekohled do pozice, kterd byla pfi poslednim
pozorovani pouzita jako parkovaci.

e Pokud je zvolena parkovaci pozice jina, nez aktualni (Current Pos.), dalekohled se do
zvolené pozice bezprostfedné nastavi. Po dokonceni pohybu se ozve dlouhé pipnuti. Na
displeji se zobrazi Position saved. Turn off power. Vypnéte napajeni dalekohledu.

e Pro pokracovani prace s dalekohledem bez jeho vypnuti stisknéte ESC.

11.1.2. Znovuzprovoznéni

e Zapnéte napajeni montaze.
e Podle kapitoly 2.2 spustte systém SynScan.
e Na dotaz, zda soucasna poloha je parkovaci: Start from park pos.? 1)Yes 2)No,
zvolte:
e 1 v pfipadé, Ze chcete navazat na predchozi ustaveni a pozorovani,

e 2 v pfipadé, Ze nechcete navazat na predchozi ustaveni a pozorovani a naopak
chcete znovu ustavit dalekohled.

11.2. Funkce PAE

PAE (Pointing accuracy enhancement - zvySeni presnosti pointovani) je funkce, ktera
umoznuje zvysit pfesnost pointovani v urcité oblasti oblohy.
Pfi ustaveni na jednu, na dvé i na tfi hvézdy se mdZe pfi pointovani vyskytovat mala

chyba zapfi¢inéna rozlicnymi dlvody: flexi tubusu, refrakci v atmosféfe apod. Velikost
této chyby se méni podle aktudlni polohy dalekohledu v{¢i obzoru.

SynScan umoziuje nastavit kompenzaci téchto chyb v zavislosti na poloze dalekohledu,
a to zvlast pro kazdou z 85 oblasti, na kterou (pro tento Gcel) rozdéluje oblohu. Pokud



nasledné bude dalekohled namifen do takto predem kalibrované oblasti nebo do jeji
bezprostredni blizkosti, bude predchozi zaznamenand kompenzace automaticky pouzita
béhem pripadné pointace. Funkce PAE je vhodna i v pripadé vyhledavani slabych
deep-sky objektl nebo pfi nepfetrzité pointaci. Chcete-li aktivovat funkci PAE,

¢ ustavte montaz metodou ustaveni na jednu, na dvé nebo na tfi hvézdy.
e Pomoci mapy nebo PC planetaria vyberte referencni objekt v oblasti oblohy, kde budete

pointovat. Referenc¢nim objektem nemusi byt pouze jasna hvézda. Pomoci rucniho
ovladace nastavte do dalekohledu vybrany referencni objekt.

e Funkci PAE Ize vyvolat:

e pomoci zkratkového tla¢itka UTILITY, naslednym vybérem PAE\PAE Align
a stiskem ENTER

e stiskem ESC na vice nez 2 s.

e Na prvnim radku displeje se zobrazi vyzva k nastaveni objektu do centra zorného pole
Center Object: a na druhém fadku relevantni referen¢ni objekty. Pokud posledni
objekt byl zvolen pomoci PC, zobrazi se namisto jména referenéniho objektu hlaseni
The last target (posledni vybrany objekt). Pomoci smérovych tlacCitek nastavte objekt
do stifedu zorného pole. Pro potvrzeni stisknéte ENTER a poté jesté soucasné stisknéte
smérové Sipky VLEVO a VPRAVO.

e Pro jinou oblast oblohy postupujte obdobné od zacatku.

Pozn.: PFfi nastaveni dalekohledu na libovolny objekt zkontroluje SynScan, zda je v dané
oblasti k disposici PAE kalibrace. Pokud ano, uplatni ji automaticky, bez moznosti zasahu
uZivatele.

e Pokud je v dané oblasti nékolik zdznam({ o PAE kalibraci, uplatni se vzdy posledni
Z nich. Pfedchozi zaznamy budou pfepsany.

e VSechny provedené kalibrace PAE Ize vymazat pres nabidku UTILITY>PAE>Clear
PAE data.

e Pri provedeném ustaveni metodou na jednu, na dvé nebo na tfi hvézdy budou vsechna
data pfedchozich PAE kalibraci vymazana.

11.3. Polarni ustaveni bez pouziti polarniho hledacku

Tato funkce je dostupna pro paralaktické montaze bez polarniho hledacku po provedeném
ustaveni na dvé nebo na tfi hvézdy.

e Na konci ustaveni na dvé nebo na tfi hvézdy ohlasi SynScan v pripadé absence
polarniho hledacku chybu.

o Stisknéte SETUP a poté zvolte submenu Alignment\Polar Align.>. Potvrdte stiskem
ENTER.

o Na displeji se zobrazi vyzva ke zvoleni hvézdy: Select a Star.

e Pomoci posouvacich tlacitek zvolte ze seznamu hvézd jednu jako referencni. Dalekohled
zamifi na zvolenou hvézdu.

e Pomoci smérovych tlac¢itek vycentrujte danou hvézdu v zorném poli zamifeného
dalekohledu. Centrovani ukoncete soucasnym stiskem VLEVO a VPRAVO. Stisknéte
ENTER.



e Na displeji se zobrazi vyskova odchylka Polarky oznacena Mel ve formatu
Mel=dd'mm’ss”. Podle velikosti této odchylky rozhodnéte, zda v dalSim kroku ma byt
provedena korekce nastaveni vysSkové nebo polarni osy. Stisknéte ENTER.

o Dalekohled se samocinné znovu nastavi. Na displeji se objevi vyzva ke korekci vyskové
odchylky: Adjust Altitude:. Pomoci pohybu POUZE VE VYSCE bez pouZiti pohybu
v azimutu nastavte danou hvézdu co nejblize k centru zorného pole. Pokuste se co
nejpresnéji zapamatovat polohu hvézdy v zorném poli. Pro potvrzeni stisknéte ENTER.

e Na displeji se zobrazi azimutalni odchylka Polarky oznalend Maz ve formatu
Maz=dd’'mm’ss"”.. Podle velikosti této odchylky rozhodnéte, zda v dalSim kroku ma
byt provedena korekce nastaveni vyskové nebo polarni osy. Stisknéte ENTER.

e Dalekohled se znovu nastavi. Na displeji se objevi vyzva ke korekci azimutalni
odchylky: Adjust Azimuth:. Pomoci pohybu POUZE V AZIMUTU bez pouziti pohybu ve
vySce nastavte danou hvézdu co nejblize k predchozi poloze, kterou jste si
zapamatovali. Pro potvrzeni stisknéte ENTER.

e Na displeji se opét zobrazi polarni odchylka. Stiskem ENTER proces ustaveni ukoncite.

e Vratte se do menu Alignment a pokradujte dal$im ustavenim na dvé nebo na tfi
hvézdy a naslednym opakovanim postupu vySe, dokud nebude polarni odchylka
(zobrazena na displeji) akceptovatelné mala. Vétsinou po dvou az tfech opakovanich
tohoto postupu klesne odchylka pod 1 obloukovou minutu.

Pozn.:
e kdykoli v pribéhu Ize proces ukondit stiskem ESC.

e Pro dostateCnou pFesnost ustaveni vyse popsanou metodou je zapotrebi pouzit okular
se zamérnym vlaknovym krizem.
e Na presnost ustaveni vyse popsanou metodou ma vliv pfipadna kuzelova chyba

montaze. Pred provedenim polarniho ustaveni bez pouZiti polarniho hledacku se proto
doporucuje provést eliminaci kuzelové chyby (viz Pfiloha 1).

e Pfed provedenim ustaveni vyse popsanou metodou je vhodné ovérfit presnost ustaveni
na dvé nebo na tfi hvézdy, které mu predchazelo. Ovéreni presnosti je jednoduché:
nastavte postupné nékolik objekt( v riznych &astech oblohy z databdze SynScan.
Pokud presnost nastaveni systému na vybrané objekty neni dostatecna, je Zadouci
provést nové ustaveni na dvé nebo na tfi hvézdy s jinymi vybranymi referenénimi
hvézdami.

11.4. Ovladani kamery

SynScan umoznuje ovladat DSLR kameru pfi astrofotografii. Pfi tom je mozné pouzit az 8
skupin rdznych kombinaci expozi¢niho &asu s poétem potizenych snimkd a jejich
nastavenim umoznit automatické sekvencni fotografovani bez manudlniho obsluhovani
kamery a dalekohledu.

Pro tuto funkci je vyZzadovana digitalni zrcadlovka s vyvedenym elektrickym ovladanim
spousté a s moznosti nastaveni ¢asu ,B” .



11.4.1. Pripojeni kamery

11.4.1.1.PFipojeni pomoci SNAP portu na montazi

Nékteré paralaktické montaze Sky-Watcher (napf. AZ-EQ6 GT nebo EQ8) jsou vybaveny
SNAP portem. Pomoci patficného kabelu Ize propojit takovouto montdaz s kamerou
opatfenou stejnym portem.

11.4.1.2. Pripojeni pomoci komunikacniho portu na ru¢nim ovladaci

Ruc¢ni ovlada¢ SynScan je vybaven komunikacnim portem s konektorem RJ-11. Ten slouzi
mj. pro pripojeni kamery. Pro komunikaci se zavérkou kamery se uzivaji dva piny
(spole¢ny a zavérkovy: COMMON a SHUTTER a schématu v Priloze 3). Pomoci
patficného kabelu Ize propojit ru¢ni ovlada¢ SynScan a kameru s vyvedenym elektrickym
ovladanim spousté.

11.4.2. Nastaveni parametrt snimk

e stisknéte zkratkové tlacitko UTILITY a vyberte polozku Camera Control/
Configuration a stisknéte ENTER.

o Nastavte interval mezi expozicemi (ve formatu MM:SS) a pro potvrzeni zadani stisknéte
ENTER.

» Pomoci posouvacich klaves vyberte skupinu s vhodnou kombinaci [ Sglect a Group
parametri. Na displeji bude zobrazena informace o vybrané 1. mm:ss X 000
skupiné: ciselné oznaceni skupiny, délka expozice v minutach
a sekundach (mm:ss) a pocet snimk( (000). Vyberte vhodnou
skupinu a stisknéte ENTER.

e Dale Ize editovat expozicni ¢as vybrané skupiny (Exposure =
expozice). Pomoci Sipek VLEVO a VPRAVO se |ze presouvat
mezi Cislicemi a hodnoty lze zadava numerickymi tlacitky. Pro
potvrzeni zadani stisknéte ENTER.

Edit Group#1
Exposure mm:ss

e V daldim kroku je mozné zadat pocet exponovanych snimkd
v dané skupiné (Repeats = pocet opakovani). Opét pomoci
Sipek VLEVO a VPRAVO se piesouva mezi jednotlivymi Cisli-
cemi a hodnoty se zadavaji numerickymi tlacitky. Pro potvrzeni
zadani stisknéte ENTER.

e Nasledné je mozné zadat hodnoty pro dalsi skupinu.

Edit Group#1
Repeats 000

Pozn.: pro zruseni skupiny stadi zadat nulové hodnoty expozice a poctu snimkd.

e Po zadani vSech pozadovanych skupin zrusSite proces zadavani stiskem ESC.

11.4.3. Sekvencni snimkovani

e Na kamere nastavte expozic¢ni ¢as ,B”".

e stisknéte zkratkové tlacitko UTILITY a vyberte polozku Camera Control/ Shoot
a stisknéte ENTER.

e SynScan zahdji sekvencni snimkovani a na displeji se zobrazi
informace o probihajicim snimku: cislo vybrané skupiny, pocet
nasledujicich snimkd (v uvedeném ptipadé 003), zbyvajici &as

Shooting#1: 003
Release mm:ss




exponovani pravé probihajiciho snimku (ve formatu mm:ss).

e Na konci kazdé expozice SynScan pipne a vycka 2 s pred dalsi expozici.

e Priib&h sekvenéniho snimkovani lze prerusit stiskem ESC.
V tom prFipadé se na displeji zobrazi informace o pozastaveni
snimkovani. Pro pokracovani snimkovani stisknéte 1, pro
ukonceni stisknéte 3.

Shoot Suspended
1) Resume 3) Exit

11.5. Zaznamenani cyklu PEC

Tuto funkci Ize aplikovat pouze u paralaktickych montazi.

Periodické chyby jsou vlastnosti témé&F vSech ozubenych ptfevodl. Jsou zplsobeny
malymi excentricitami a rozosenimi prevodovych kol. Funkce PEC (Periodic Error
Correction - korekce periodickych chyb) dava moznost manualné snizit velikost téchto
chyb. Diky zaznamenani jednoho celého cyklu otoceni hlavniho kola spolu s korekcemi
provadénymi manudlné miZe ndasledné SynScan zaznamenané korekce opakovat a
kompenzovat tak posun v rektascenzi pfi sledovani hvézd.

Pozn.: funkce PEC Training se doporuéuje pouze pokrocilym uZivatelGm, ktefi se chtéji
vénovat astrofotografii s dlouhymi expozicemi. Pro bézZné vizudlni pozorovani neni
provadéni PEC nutné.

V zavislosti na typu paralaktické montaze Ize aplikovat dva typy korekce. Jednak je to
softwarova korekce (SPEC), jednak stala korekce (permanentni, SPEC). Korekci SPEC lze
pouzit u montazi Sky-Watcher EQ3/EQ5/HEQ5/EQ6 Pro. Korekci PPEC Ize aplikovat
u montazi AZ-EQ6 GT a EQ8. SynScan automaticky detekuje typ montaze a podle néj
vybere odpovidajici algoritmus PEC.

11.5.1. Zaznamenani cyklu PEC

e Provedte postupné presné polarni ustaveni a nékteré z ustaveni na hvézdu/hvézdy.

e Namirte dalekohled na hvézdu s nizkou deklinaci. Tato hvézda bude dale pouzita jako
referencni. Nastavte hvézdu do stfedu zorného pole okularu.

e VVyberte z menu Utility Func/ PEC Training (Zaznamenani cyklu PEC) a stisknéte
ENTER.

e Zobrazi se nabidka rychlosti pohybu pro korekce Select Speed: 1)0.125x 2)0.25x.
Pro okuldry s mensim zornym polem pouzijte rychlost 0.125x, pro okulary s vétSim
polem pak rychlost 0.25x. Uvedenou rychlosti se bude provadét korekce po stisku
tlacitek VLEVO C¢i VPRAVO tak, aby referencni hvézda byla neustale co nejblize ke
stfedu zorného pole. Tla¢itka NAHORU a DOLU nepouzivejte!

e Na displeji se zobrazi uplynuld doba zaznamenavaného cyklu. Po dokonceni cyklu se
ozve pipnuti a prestane se zobrazovat uplynuld doba. Celkova doba cyklu zavisi na typu
montaze (napf. u montaze HEQ5 trva cyklus 8 minut, u montdze EQ6 trva 10.5
minuty).

11.5.2. Prehrani PEC zaznamu

Aby byla periodickd chyba eliminovana, je treba pfi pointaci aktivovat zaznam
manudlnich korekci pofizeny podle predchozich pokynl. Zvolte SETUP na ruénim



ovladaci. V menu zvolte Tracking a PEC+Sidereal. Tim bude SynScan k pohybu

pridavat korekce, které jste nahrali pfi zaznamu PEC, a tak se budou kompenzovat

periodické chyby. Volbou jiné polozky v menu Setup\Tracking vypnete korekci PEC.

Pozn.:

e pro presné zaznamenani cyklu PEC je vhodné pouZzit okular s osvétlenym zamérnym
kfizem s dvojitymi ¢arami, ktery s danym dalekohledem zvétsuje asi 300x. Zorné pole
by nemélo prekrocit 10 obloukovych minut. Vhodny je také digitaini okular propojeny
s PC.

e U montazi, umozriujicich korekci PPEC (AZ-EQ6 GT a EQS8), Ize pouzit misto rucéni

korekce pfi zaznamendavani cyklu PEC také autoguider. Doporucuje se autoguider
spustit alesporn jednu minutu pfed zapocetim zaznamenavani cyklu PEC.

e U montazi s korekci PPEC (AZ-EQ6 GT a EQ8) trva zaznam PEC dva cykly.

e PEC kompenzuje odchylky pouze v pohybu v rektascenzi. Proto je i pfi pouziti PEC
nezbytné pfesné polarni ustaveni.

e Pred zahajenim pointace s PEC je doporuceno alespori jeden cyklus nechat probéhnout
naprazdno, teprve potom je vhodné zacit exponovat.

e Pro opakované pouziti PEC korekce na montazich podporujicich SPEC uvedte dalekohled
pfed vypnutim do parkovaci pozice (viz kapitola 11.1). U montazi podporujicich PPEC
toto neni nutné.

11.6. Kalibrace odchylky automatického zaparkovani

Tato funkce je k disposici pouze u vybranych montazi (napf. Sky-Watcher EQ8). P¥i
automatickém zaparkovani se dalekohled po zapnuti napajeni ustavi do standardni
vychozi pozice.

Pfipadnou odchylku v ustaveni do vychozi pozice lze kompenzovat nasledujicim
postupem:

e provedte presné polarni ustaveni montaze,

vypnéte a ihned zapnéte napajeni montaze, ¢imz se inicializuje ruéni ovladac,

na displeji se zobrazi Auto-Home? Spolu s volbami 1)YES a 2)NO. Stisknéte tlacitko
1. Zahaji se automatické zaparkovani,

pokracujte pozadovanymi kroky spusténi systému,

na konec zvolte ustaveni na jednu hvézdu. Po probéhnuti tohoto ustaveni se na displeji
zobrazi dotaz na obnovu pozice automatického zaparkovani: Update H.P.O? 1)No
2)Yes. Stiskem tladitka 1 ponechate plvodni pozici automatického zaparkovani. PFi
volbé 2 se na zédkladé (daji ziskanych z ustaveni na jednu hvézdu opravi pozice
automatického zaparkovani.



12. Pouziti GPS modulu SynScan

K nékterym montazim Sky-Watcher lze prikoupit externi GPS modul, ktery slouzi ke
zpresnéni geografické polohy pozorovaciho mista a ke zpresnéni nastaveného c¢asu. Diky
tomu vzroste presnost ustaveni montaze.

12.1. Spusténi rucniho ovladace s pripojenym GPS
modulem

Spusténi ovladace SynScan s GPS modulem je v nékterych krocich odliSné od standard-

niho spusténi.

e Pripojte SynScan GPS modul do komunikacniho portu ru¢niho ovladace (konektor RJ-12
nachazejici se na stfedu spodni strany ovladace).

e Umistéte GPS modul na rovnou plochu a zapnéte napajeni montaze.

e Pokud systém detekuje GPS modul, zobrazi se dotaz na ¢asové pasmo, ve kterém se
nachazite, a to ve formatu £hh:mm.

e Pomoci tla¢itek VLEVO a VPRAVO mizete posouvat kurzorem mezi jednotlivymi
c¢islicemi, pomoci posouvacich tlacitek Ize ménit znaménko ¢asového pasma a pomoci
numerickych klaves Ize zadavat Ciselnou hodnotu. CR se nachazi v ¢asovém pasmu +1;
pokud pozorujete v CR, zadejte tedy hodnotu +01:00.

e Pro potvrzeni zadani stisknéte ENTER.

e Nasleduje dotaz na aktualni platnost letniho Casu: Daylight Saving? V dobé trvani
letniho casu potvrdte YES, mimo dobu letniho ¢asu zvolte NO. Mezi obéma moznostmi
Ize pfepnout posouvacimi tlacitky. Stiskem ENTER volbu potvrdite. Stiskem ESC se
vratite k predchozimu kroku.

e Na displeji se zobrazi informace o probihajicim nacditani polohy podle GPS: GPS
fixing...

e Po Uspé&$ném uréeni soufadnic z GPS Udajd bude systém pokradovat ve spusténi
standardnim postupem.

12.2. GPS informace

e Pripojte SynScan GPS modul do komunikacniho portu rucniho ovladace (konektor RJ-12
nachazejici se na stfedu spodni strany ovladace).

e Umistéte GPS modul na rovnou plochu a zapnéte napdjeni montaze.

e Zvolte menu Utility Func.\GPS a stisknéte ENTER.

e Na displeji se zobrazi informace o probihajicim nacitani polohy podle GPS: GPS
fixing...

e Po Usp&&ném uréeni soufadnic z GPS Udajl se na displeji zobrazi GPS Information:.
Pomoci posouvacich tlacitek lze nyni prochazet informace ziskané z GPS. Pro ukonceni
potom stisknéte ESC.

e Zobrazené GPS informace:



e M.0.V: mistni magneticka deklinace,
e Lat: zemépisna délka

e Lo: zemépisna Sitka

o Date: datum

e UT: svétovy cas

e LT: mistni cas

o TimeZone:c¢asové pasmo

e LST: mistni hvézdny cas

o Elevation: vyska

Quality: presnost urcéeni GPS
o Number of SV: pocet viditelnych GPS satelit{
o # of SV(fix): pocet zaméFenych GPS satelitl



PRILOHA 1: ELIMINACE KUZELOVE CHYBY

Kuzelova chyba (koénicka deformace) vznika tehdy, kdyz optickd osa dalekohledu neni
presné kolma na deklina¢ni osu paralaktické montaze. Projevi se snizenim presnosti pfi
nastavovani objektu ¢ odchylkami pfi polarnim ustaveni dalekohledu.

Testovani kuzelové chyby

e Ustavte co nejpresnéji dalekohled na paralaktické montazi nejprve pomoci polarniho
ustaveni a bezprostfedné potom pomoci ustaveni na dvé hvézdy. Referencni hvézdy
vyberte tak, aby obé byly na stejné strané od meridianu a rozdil jejich deklinaci byl
v rozmezi 10° az 30°.

e Pomoci systému SynScan nastavte do dalekohledu nékolik hvézd, které se nachazeji na
totozné strané od meridianu jako jsou obé referenéni hvézdy. Presnost nastaveni
v tomto kroku bude zfejmé uspokojiva.

e Nyni nastavte pomoci systému SynScan nékolik hvézd, které se nachazeji na opacné
strané od meridianu, nez jsou referencni hvézdy. Pokud i v tomto pripadé je presnost
nastaveni hvézd dobra, montaz ma jen malou nebo dokonce nulovou kuzelovou chybu.

e Pokud ale presnost nastaveni je nedostate¢nd, a to hlavné v hodinovém uahlu (tj. pro
vycentrovani objektu je nutny posuv predevsim pomoci tla¢itek VLEVO a VPRAVO), je
to znamka kuzelové chyby montaze.

Potlaceni kuzelové chyby

« Otocte dalekohledem kolem polarni osy tak, aby deklina¢ni osa byla vodorovné.
o Nastavte v polarnim hledacku Polarku do stfedu zorného pole.

e Namirte dalekohled na Polarku a pomoci pohybu kolem deklinacni osy ji nastavte co
nejblize k centru zorného pole hledacku ¢i okularu.

e Pohybem celé montaze nastavte Polarku do stfedu zorného pole okularu.

e OtocCte polarni osu o 180°, takze deklina¢ni osa bude opét vodorovné, ale na druhé
strané montaze. Pokud bude mozné Polarku vycentrovat v zorném poli okuldru pouhym
otad¢enim deklinani osy, je kuZelovd chyba pomérné mald a mizZete proces ukondit.
V opacném pripadé pokracujte nasledujicimi kroky.

e NatoCenim kolem deklinaéni osy nastavte Polarku co nejblize stfedu zorného pole
hledacku ¢i okularu.

e Mirnym zatlacenim na okularovy konec dalekohledu ve vodorovné roviné pfi soucasném
pohledu do dalekohledu zjistéte, ktery smér zatlaceni ptiblizi Polarku ke stfedu zorného
pole. Tim zjistite, kam pohnout dalekohledem v Gchytu ¢&i listé va¢i deklinaéni ose, aby
se zmenSila kuzelova chyba.

e Pomoci plisku ¢i jiné vhodné tenké podlozky nadzvednéte patficnym smérem nepatrné
dalekohled vi{¢&i lit& nebo Uchytu. Kontrolou v okuldru je tfeba dosdhnout stavu, kdy
vzdalenost Polarky od stfedu zorného pole klesne na polovinu.



e Zkontrolujte podle predchozich bodl velikost kuZelové chyby a v pripadé potieby
postup opakujte, dokud velikost chyby neklesne na uspokojivou miru.

Pozn.:

e Pouziti okularu se zamérnym kfizem postup usnadni. Nastavte otacenim okularu
ramena kfiZe tak, aby jedno viakno bylo soubéZné s pohybem hvézd pfi otaceni
montaze kolem deklinacni osy.

e Namisto Polarky mizete pouZit dostatecné vzdaleny pozemsky objekt - v tom pripadé
Ize sefizeni provadét i béhem dne.

PRILOHA 2: AUTODIAGNOSTIKA SYNSCAN

Systém SynScan ma zabudovany autodiagnosticky program, ktery dokaze odhalit chyby
v EEPROM, Flash paméti nebo na portech. Pro uskute¢néni autodiagnostiky jsou nutné
konektory RJ-45 a RJ-12 se zkratovanymi dvé&ma piny (oznadeni pind viz Pfiloha 3):

e zkratujte pin-5 (RX_TTL) a pin-6 (TX_TTL) konektoru RJ-45,
e zkratujte pin-2 (TX_RS232C) a pin-5 (RX_RS232C) konektoru RJ-12.

Postup pri autodiagnostice

e Zapojte oba zkratované konektory do odpovidajicich zdifek na rucénim ovladaci
SynScan.

o Stisknéte soubézné tlacitka 2 a 5 béhem zapnuti ovladace.
e Ovladac kratce pipne a zobrazi na okamzik informaci SynScan B.I.T.

e Displej ztmavne a poté se zcela rozsviti. Tim Ize zkontrolovat, zda neni na displeji
vadny pixel.

e Pokud je diagnostikovan problém na komunikaénim portu (zditka RJ-12) nebo pokud
v ném neni zapojen spravné zkratovany konektor, objevi se na displeji hlaSeni o chybé:
COM1 ERROR. Stisknéte ENTER.

e Pokud je diagnostikovan problém na portu pripojeni k montazi (zditka RJ-45) nebo
pokud v ném neni zapojen spravné zkratovany konektor, objevi se na displeji hlaseni
o chybé: COM2 ERROR. Stisknéte ENTER.

e Pokud je nalezena chyba paméti, je zobrazeno hlaseni: EEPROM ERROR nebo Flash
ERROR. Stisknéte ENTER.

e Nasleduje test klavesnice. Na displeji se objevi Key=. Pokud stisknete libovolné
tlacitko, zobrazi se jeho popis na displeji a ozve se pipnuti.

e Na spodnim fadku se zobrazi napajeci napéti ru¢niho ovladace a teplota prostredi.



PRILOHA 3: ZAPOJENI PORTU
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PRILOHA 4: TECHNICKE PARAMETRY

Podporované montaze

paralaktické, azimutalni a dualni

Katalogy objektd

Messierlv, NGC, IC, SAO, Caldwelliv-Mooreho,
SAQ, dvojhvézd, proménnych hvézd, planet, pojme-
novanych hvézd, uzivatelsky

Pfesnost nastaveni objektu

do 5 obloukovych minut

Rezimy hodinového stroje

sidericky, solarni, lunarni

PEC SPEC nebo PPEC

Databaze 42 000+ objektt

LCD 2 fadky po 16 znacich s nastavitelnym kontrastem
a intenzitou podsvétleni

Klavesnice pryzova s nastavitelnym podsvétlenim

GPS volitelny GPS modul SynScan

Pripojeni k pocitaci

RS-232C, 9600 bps, bez paritniho bitu, 8 datovych
bitd, 1 start-bit, 1 stop-bit

Napajeni

stejnosmérny proud 7.5 - 12V, 100 mA

Poskytované napajeni komu-
nikacniho portu

0.7 V/ max 100 mA
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DALEKOHLEDEM SE NIKDY NEDIVEJTE PRIMO DO SLUNCE.
VYSLEDKEM BY BYLO TRVALE POSKOZENI ZRAKU.
PRO POZOROVANI SLUNCE POUZIVEITE VZDY OBJEKTIVOVY SLUNECNI FILTR.

PRI POZOROVANI SLUNCE NEZAPOMENTE HLEDACEK ZAKRYT PRISLUSNOU KRYTKOU,
ABYSTE HO CHRANILI PRED ZARENIM A POZOROVATELE PRED NAHODNYM POPALENIM.

NIKDY NEPOUZIVEJTE SLUNECNI FILTR NA OKULAROVE STRANE A NIKDY DALEKOHLED
NEPOUZIVEITE PRO PROJEKCI SLUNCE.

TEPLO OD SLUNCE UVNITR DALEKOHLEDU POSKODI OPTICKE PRVKY.




