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	Cinématique du point



DOCUMENT TECHNIQUE ASTROLAB

Télescope Astrolab
[image: telescope1]         
Procédure de mise en œuvre du télescope Astrolab
Mise en route
[image: telescope1]               [image: ]               [image: telecommande]
	Module LNT	Trépied	Raquette
· Lors de l’utilisation ne toucher pas et ne déplacer pas le trépied. 
· Vérifier sur le panneau de contrôle « COMPUTER CONTROL » que le module LNT soit bien relié au port de gauche « AUX » et la raquette au port « HBX ».
[image: ]
· Vérifier que la prise d’alimentation « 12v » est bien branchée et basculer l’interrupteur sur « ON ».
Procédure d’alignement
Cette procédure est nécessaire afin que le télescope se repère dans l’espace suivant la position et l’orientation du trépied. Il convient donc de ne pas modifier cette position.
Lors de l’alignement, à l’aide de ses deux moteurs d’axes, le télescope va chercher le Nord magnétique grâce à sa boussole intégrée, puis il enregistre la position de l’embase par rapport à l’horizontale grâce à son inclinomètre. Il effectue ensuite un pointage successivement vers deux étoiles brillantes qu’il suffit d’ajuster manuellement au centre du champ de vision puis de valider pour terminer l’opération.
· [image: nappe]Débrayer le télescope en tournant le levier argenté vers la gauche.
· Faites ensuite tourner manuellement le télescope dans le sens antihoraire en le saisissant par la fourche.
· Une fois arrivé en butée, ré-embrayez-le en tournant le levier argenté vers la droite.

Les câbles spiraux doivent faire une boucle autour du télescope.

[image: telecommande]



Sur la télécommande il convient de ne pas confondre :
· Les 4 touches flèches permettent la rotation des deux moteurs dans les deux sens ;
· Les 2 touches de défilement servant à naviguer dans les menus.


· Le télescope étant sous tension, pour lancer la procédure d'alignement appuyer sur 0.
[image: ]
Le message suivant apparaît :
Align. Auto         
  Mettre le telescope 
Temps obtenant         
  


	Puis
· Le télescope vous demande de le mettre en butée dans le sens antihoraire. L'opération ayant été déjà réalisée, appuyer sur « ENTER ». La procédure prend quelques minutes, profitez-en pour avancer le TP.
	
	Le télescope se met en mouvement,ALIGNEMENT AUTO
  Calcul du niveau       
  

	Le motoréducteur d'altitude va positionner le 
	tube optique du télescope au niveau horizontale. 
	
ALIGNEMENT AUTO
  Calcul du Nord       
  

	Le motoréducteur d'azimut va orienter le
	télescope au nord,

	ALIGNEMENT AUTO
 Nouveau niveau       
  

	Le télescope réajuste son niveau,


ALIGNEMENT AUTO
 Calcul du Tilt       
  

	Le télescope réalise une rotation de 90° par rapport au nord


ALIGNEMENT AUTO
 Calcul du niveau       
  

	Le télescope réajuste son niveau,


ALIGNEMENT AUTO
 Calcul du Tilt       
  


	Le télescope calcule l’inclinaison de l’embase par rapport à l’horizontale
ALIGNEMENT AUTO
 Pointage…       
  

	Le télescope pointe sa première étoile,
	Un BIP retentit sur l'étoile
	Ctr. etoile
 App. Sur ENTER       
  

· Il conviendrait normalement de recentrer manuellement l’étoile mais comme il fait jour et que vous êtes en intérieur, et appuyer simplement sur "ENTER"
ALIGNEMENT AUTO
  Pointage…     
  

	Le télescope pointe sa deuxième étoile
	Un BIP retentit sur l'étoile
Ctr. etoile
 App. Sur ENTER       
  

· Il conviendrait normalement de recentrer manuellement l’étoile mais comme il fait jour et que vous êtes en intérieur, et appuyer simplement sur "ENTER"
ALIGNEMENT  OK
 
  



Une fois cette séquence terminée, le télescope affiche « alignement réussi ». 
Suivi automatique d’un objet célesteSelect. Article:         
  Object

· Une fois l’alignement automatique terminé, appuyer plusieurs fois sur mode jusqu’à atteindre l’écran suivant :
· Valider par « ENTER ».
Objet:         
  System Solaire

· Appuyez sur une touche de défilement jusqu’à atteindre l’écran suivant :
· Valider par « ENTER ».

· Appuyez sur une touche de défilement jusqu’à atteindre l’écran suivant :System Solaire:         
  Saturne

· Valider par « ENTER ». Les coordonnées de Saturne s’affichent.
· Appuyer ensuite sur « GOTO » pour que le télescope pointe automatiquement sur Saturne qui serait visible de nuit dans de bonnes conditions.
Vous entendez alors le système qui tourne très lentement pour conserver Saturne dans son champ de vision et compenser la rotation de la Terre.
Repérer un objet en mode manuel
· Pour repérer un objet manuellement il suffit d’appuyer sur les 4 touches flèches afin de diriger le télescope vers le point souhaité.
· Il est possible de régler la vitesse de rotation en appuyant sur les chiffres du clavier : 1 pour une vitesse très lente imperceptible à l’œil à 9 pour la vitesse la plus rapide.
· [bookmark: _GoBack][image: ]Avant de viser en regardant dans l’oculaire (1) vous pouvez visez approximativement en regardant dans la fenêtre (2).



Procédure de mise en œuvre via la carte de commande
[image: computer control]La carte d’acquisition et de commande permet de commander le télescope via Scilab. 
· Mettre hors tension le télescope puis débrancher la raquette sous peine d’endommager le système.

[image: ]
· Pour l’ensemble du TP, réaliser le câblage suivant en reliant l’alimentation au secteur, l’Arduino au PC.
· Le télescope doit être alimenté par un câble gris partant de la carte.
· Copier-coller sur votre espace le dossier « CI1 TP astrolab ».
· Lancer le logiciel Scilab : menu « Démarrer » de Windows puis « SI » puis « Scilab 5.4.1 », soyez patients pour l’ouverture.
· Il est nécessaire avant toute chose de choisir le répertoire de travail dans lequel Matlab va générer un certain nombre de fichiers. Pour cela, rechercher le dossier « CI1TP astrolab\Données TP » sur votre espace puis « Ouvrir » :
[image: ]





· L’ensemble des documents présents dans votre répertoire de travail apparaît maintenant dans l’onglet « Current Folder » sur la gauche.


· [image: ]Ouvrir le document « Commande_PI.zcos » en double-cliquant.
· Une fenêtre va alors s’ouvrir : cela peut prendre un certain temps alors soyez patients, évitez de cliquer frénétiquement, vous risqueriez un plantage. Profitez-en plutôt pour lire la suite du sujet…

· Vérifier le port COM sur lequel est connectée la carte Arduino MEGA de la carte de commande : menu « Démarrer » de Windows puis « Périphériques et imprimantes ».
· Dans Scilab, modifier le port COM si nécessaire.

· Ce programme Scilab permet de commander le moteur Azimut du télescope grâce à un asservissement. La consigne est un échelon de vitesse : 0,5 secondes après le lancement du programme une consigne de vitesse constante (à renseigner dans « Valeur finale » en double cliquant sur le bloc) est envoyée.
· Les paramètres du correcteur PI (K et Ti) sont à renseigner en cliquant droit au milieu du document Scilab puis « Modifier le contexte ».
· Ne pas dépasser les valeurs limites de P (entre 1 et 10) et Ti (entre 1 et 0.05 s) ainsi de que la consigne (300 rad/s) sous peine d’endommager le système. Pour inactiver le correcteur intégral, mettre Ti = 1 000 000 s.

· Lancer la commande du moteur. A l’issue de l’essai, le moteur s’arrête et la consigne et la mesure s’affichent sur dans 2 fenêtres séparées. En cas de dysfonctionnement, vérifier avec le professeur la présence dans la carte Arduino du programme « arduino toolbox_arduino_v3.ino » gérant la liaison Scilab-Arduino. Si le signal de vitesse reste à zéro il faut, avec le professeur, régler le potentiomètre POT AZ jusqu'à ce que la tension image de la vitesse entre les bornes VIT AZ et GND apparaisse lors du déplacement du télescope.
· Afin de ne pas arriver en butée, vous pouvez faire tourner le moteur dans l’autre sens (avec une consigne de vitesse négative) ou débrayer le télescope pour le remettre en position initiale.
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