A TAVCSOVEK VILAGA

Felkaru csillagrabldk

Nemrégiben két kisméret(i tavcsémecha-
nika jelent meg a Synta kinalatdban. Mind-
egyikik beépitett motoros meghajtassal és
kézivezérl6vel van ellatva. Kicsi, konnyd,
hordozhat6 azimutalis mechanikdk ezek.
Kompakt kivitelik ranézésre stabilitast és
pontos m(ikddést sejtet. Maga a design nem
ismeretlen, kilsére a Celestron Nexstar goto
mechanikait idézi, de azoknal jéval olcséb-
bak, és a goto funkciét nem nyujtjak alap-
bol. Kézivezérl6juk is ennek megfelel6en
egyszerubb.

Ami igazan érdekessé teszi ezeket a kis
mechanikédkat: alacsony aruk. Megfelel§
szoftverrel a hianyzé goto funkcié is biz-
tosithaté tovabbi kényelmi szolgaltatasok
mellett, igy kdnnyen kezelhetd, goto mecha-
nikdhoz juthatunk igen kedvez6 aron.

Az ives kar( mechanikék a hosszabb tubusokhoz alkalmasak

Az azimutalis mechanikak jellegzetessé-
ge, hogy egy vizszintes és egy fiigg6leges
tengely mentén lehet a tadvcsdvet mozgat-
ni. Elényik az ekvatorialis mechanikakhoz
képest a kompakt Kivitel és az ellensuly
hidnya. Hatranyuk az, hogy kdvetés kdzben
a tavcs6 latdbmezejében a kép elfordul, ezért
fot6zasra az olcsé tipusok nem alkalmasak.

Az egyenes (élvillak a kompakt tubusokhoz ajanlhatok

A professzionélis azimutélis mechanikéknal
kameraforgaté adapterrel oldjak meg ezt a
problémat.

A flggobleges tengelyt a mechanikak
talprészében talaljuk. Az egész egység
mindenestél elfordul az allvany tetején. A
masik tengely a mechanika karjanak végén
talalhat6, és rogton a tavcsé tubusat tartja.
A mozgaté motorok és az elektronika a kar
belsejében kapott helyet, ahol védve vannak
mindenféle sériléstél. Az ives karu valtozat
a hosszabb tubusokhoz idealis, kialakitasa
lehet6vé teszi a zenit kornyékének vizsga-
latat is. Létezik tubusgy(ir(is és prizmasines
valtozat is. A derékszogi verzi6 a révidebb
tubusokhoz, katadioptrikus tavcsdvekhez
idealis, ahol a tubus fugg6leges allasban
sem ér hozza a mechanika talprészéhez.

Elektronikai szempontb6l a mechanikak
teljesen egyformak. Kiloénbség minddssze
a mechanikai kialakitdsban és az attétel-
ben van. A kézivezérlék is teljesen egyfor-
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manak tlnnek, felcserélve is tokéletesen
mkodnek: felismerik az eltéré attételt, és
annak megfeleléen vezérlik a mechanika
motorjait.

Tapasztalatok a mechanikakkal

A koézelmultban harom példanyt volt
alkalmam Kkiprébalni és tesztelni. Nem csak
a mechanikdk képességeire voltam kivan-
csi, hanem az elektronika és a kézivezérld
mikddésére, és a goto funkcid utolagos
megval6sithatésagara is.

Mechanikai kidolgozas. A kinai termé-
kekkel szembeni el6itéletiinket nyugodtan
félretehetjiik, pontatlansag, l6tyégés, sorja
sehol sincs. Az ives valtozat karjanak burko-
lata kicsit pontosabban is illeszkedhetne, de
ez az apro szépséghiba elnézhetd.

Egy dologra azonban érdemes figyelni: A
mechanika tengelyei biztonsagi kuplung-
gal vannak ellatva, ami azt jelenti, hogy
talterhelés esetén (példaul amikor a tubus
végallasban hozzéér az allvanyhoz) megcsu-
szik, ezzel elkertlve a tavcs6 sérilését. A
kiprobalt mechanikak kézul az egyiknél ez a
kelleténél kicsit lazabb volt, ami azt jelenti,
hogy akkor is képes volt megcsuszni, amikor
a tavcsé nem ért hozza semmihez. Ez nem
tal zavard, azonban gondoljunk arra, hogy
egy ilyen megcsiszas utan sem az égbolt
forgasénak kovetése, sem egy korabban meg-
jegyzett poziciora val6 raallas, sem a goto
nem lesz pontos.

Az ives valtozatot minden esetben allvany-
nyal egyutt kapjuk, de a derékszogl valtoza-
tot hdromlab nélkul forgalmazzak. Ez ut6bbi
aljan fotdmenetet (a nagyobbik valtozat, 3/8
huvelyk) talalunk, aminek segitségével egy
er6sebb fotoallvanyra helyezhetjuk. Az all-
vany stabilitdsdn nem érdemes spérolni.

Motorok, elektronika. A kis mechanikéakat
nem léptetémotorok, hanem egyenaramu
motorok mozgatjdk. A motorok tengelyén
optikai érzékel6kkel ellatott fogazott tarcsak
vannak, amelyek segitségével az elektronika
pontosan tudja szabalyozni azok mozgéasat.
Ezzel a médszerrel elérhetd a Iéptetémotorok
pontossaga. A kis motorok viszonylag gyor-

san forognak, ezért tobblépcsds fogaskerék-
attétellel hajtjak a tengelyeket. A sok fogas-
kerék miatt a mechanika zajosabb, mint ha
léptetémotor dolgozna benne, cserébe sokkal
kevesebb aramot fogyaszt, és joval olcsébb.
Megjegyzem, hogy a nalam jart derékszogU
véltozatennek ellenére meglep&en halk volt,
zajosnak inkabb az ives karut nevezném.

Aramellatas. Fontos megjegyezni, hogy a
mechanikakon nincs kézi finommozgatas,
tehat addig tudjuk iranyitani éket, amig ara-
mot kapnak. Egy elemtartét mellékel a gyar-
t6, amibe 8 db ceruzaelemet, vagy inkabb
tolthetd ceruzaakkut tehetiink. Ez alacsony
fogyasztasra enged kovetkeztetni. A stabil
m(ikdodés érdekében inkabb tapegységrél
miikodtessiik a mechanikat. Aramfelvétele
valéban csekély, barmely olcsé 12 V-os kis
tapegység megfelel a célnak.

A tapfesziltség-csatlakozora érdemes oda-
figyelnink. Mivel ez a mechanika karjan
van, a tavcs6 mozgatdsaval egyutt ez is
elfordul, és kieshet, kilazulhat a kébel. Erre
ugyeljink, mert elég egy pillanatra megsza-
kadnia az &ramellatasnak, és a mechanika
képes elfelejteni a beallitdsokat, de akar
teljesen meg is allhat a pozicionalas.

A Kkézivezérld funkcidi. A kézivezérl6
meglehet6sen kicsi, de kényelmesen kézben
tarthatd, gombjai kézreallnak. A Kkis méret
vitathatatlan el6nye, hogy hidegben zsebre
tehetjik, és zsebiinkbél vezérelhetjuk tav-
csoviinket. Aki méar prébalt hidegben 6rakon
keresztil a tavcs6 mellett allva észlelni,
bizonyéra értékelni fogja ezt. A kézivezérl6
a szokéasos, négy iranyban térténé mozgatas
mellett objektumkdvetést, hat célpont pozi-
cidjanak megjegyzését, és azok egymas utani
automatikus felkeresését (égi tura) is tudja.

A kézivezérl6 programjat Ugy alakitottak
ki, hogy kényelmesen hasznélhat6 legyen
foldi és csillagaszati célra is. Ha nappal,
foldi célpontok megfigyelésére hasznaljuk a
tdvcsovet, hasznosnak taldlhatjuk a ,,jarér”
funkciot. Ez azt jelenti, hogy 6 darab, el6re
beallitott pozicidt képes egyméas utdn meg-
keresni. A multifunkciés fotéfej még arra is
képes, hogy ekdzben egy fényképez6géppel
exponaljon az egyes poziciékban.



A kézivezérl6 gombjai alatt ledek helyez-
kednek el, ha benyomunk egy gombot, az
piros fénnyel felvillan. A gomboknak tébb
funkciéjuk is van, de ez a rajtuk és kori-
l6ttuk levd feliratokbol egyértelm(. A négy
nagy nyomégomb a tavcsé kézi mozgatasara
szolgal. A mozgatas sebességét az 1...3 gom-
bokkal tudjuk allitani. Ezekkel harom el&re
beallitott sebességfokozat kozul valaszt-
hatunk, amit nem tudunk modositani. A
legalacsonyabb sebesség az 1-es gombbal
valaszthat ki, de a ,,guide” felirat egy kicsit
csal6ka. Profi mechanikdkon a fotézéas alatti
kovetés, i.letve a korrekcid sebességét jeldlik
igy, ami rendszerint még a csillagsebességnél
is kisebb. Ennél a mechanikanél ez a sebes-
ség is nagyobb a csillagsebességnél, célja
a mar latémez6ben lev6 objektum kozépre
allitasa. Kellemes tulajdonsag, de ma mar az
is alapkovetelmény, hogy a gyors fokozatban
a mechanika folyamatos gyorsulassal indul
és egyenletes lassulassal all meg.

A mechanikédnak hat poziciét lehet ,,meg-
tanitani”. Ezt foldi Gzemmodnak nevezi a
gyartd, mert ehhez nem kell elétte pélusra
allnunk. A tavcsovet ravezetjik egy célpont-
ra, majd megnyomjuk egyszerre a ,,set” és
egy szamozott (1-6) gombot. Ezzel a pozi-
ciot eltaroltuk arra a poziciéhelyre amelyik
gombot megnyomtuk.

Késébb barmikor visszaallhatunk barme-
lyik eltarolt pontra a ,,go” és egyik szam
gomb egylttes megnyomasaval. A ,,set” és
»g0” gombokat egyszerre megnyomva pedig
sorban, egymas utan raall a tavcsé a meg-
jegyzett poziciékra. Arra sajnos nem sikertlt
rajonnom, lehet-e allitani, mennyi id6t tolt-
sdn egy poziciéban, miel6tt a kdvetkezbre
atall. A rr.ultifunkcids fotéfej ilyenkor egy-
egy elektromos impulzust is kiad egy csat-
lakozon, amit fényképez6gép exponéalasara
lehet felhasznalni.

Csillagaszati megfigyelés kozben természe-
tes igény a kdvetés. Az ekvatorialis mechani-
kéak elénye éppen az, hogy a kovetés egyet-
len motor egyenletes sebességgel torténé
forgatasaval megoldhaté. Azimutalis mecha-
nikdknal mindkét motort mikodtetni kell,
rdadasul folyamatosan valtoz6 sebességgel.
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Ezek a mechanikak erre is képesek. Ehhez
elészor be kell allitanunk az északi poélus
helyét. A tavcsével alljunk ra a Sarkcsillagra,
illetve annak kdzvetlen kézelében a poélusra,
és nyomjuk meg a kézivezérlén a ,,2” és ,,3”
gombokat egyszerre! (Ez a két gomb a ,,Set
lat.” felirattal is meg van jeldlve, utalva,
hogy a foldrajzi szélességet (ami egyenlé a
polus latszélagos magassagaval) adjuk meg
egyuttes megnyomasukkal.) Ezutan barhova
allitjuk a tavcsovet, a ,,track” gomb megnyo-
masara az aktudlis pontbdél kiindulva koveti
az égbolt latszélagos mozgasat. A polus
koérul elkezd a csillagsebességnek megfelel
sebességgel kordzni.

Az eredeti felhasznal6i ttmutatéval ellen-
tétben nem kell a tapfeszlltséget ehhez
ki-be kapcsolni.

Ez a korézé mozgas arra elegendd, hogy
vizudlis észlelés kdzben a latémezd6ben tart-
sa az objektumot, fot6zashoz a pontossaga
nem elegendd, és erre a célra a mechanika
nem is alkalmas.

Sajat 90/500-as refraktorom a teszteléshez hasznalt télvillas
mechanikan

Hasznalhatdsag

Ezek a kis mechanikdk 80-100 mm é&t-
mér6jd rovid, fényerds refraktorok vagy
kicsi és konny( katadioptrikus tubusok hor-
dozésara idedlisak. Ezek mind révid, kom-
pakt tavcsdvek. Sajat 90/500-as refraktorom
pontosan ebbe a méretkategdriaba esik, igy
az ég alatt is kiprébalhattam, mit tud a
mechanika.

Megjegyzem, hogy a tdvcsévem méretéhez
képest talsulyos. A gyari, mlanyag objektiv-
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foglalat komoly, fémbdl készult jusztirozha-
tora lett cserélve, és a gyari mlianyag kihu-
zat helyére is egy er6sebb, 2 huvelykes val-
tozat kerilt. Ett6l a tubus kb. kétszer olyan
nehéz lett, mint Gj kordban. Ezzel mar meg
is kozeliti a mechanika altalam ésszer(inek
VEélt terhelhet6ségét. Nem is annyira a suly,
hanem a mozgatas elindulasakor és meg-
allasakor jelentkez6 megcsuszas jelenti a
hatart. Bar a mechanika motorjai nem hir-
telen indulnak és allnak meg, a gyorsulas és
lassitas lehetne fokozatosabb. A viszonylag
hirtelen indulas és megallas soran tébbszor
el6fordult, hogy megcsUszott a biztonsagi
kuplung. Ez nem felting, de észrevesszik
akkor, ha egy korabban beallitott célpontra
visszaallitva a tavcsovet az objektum nem
lesz a latdbmez6ben. A probélgatads kdzben
akar 1-2 fokos hiba is el6fordult. Ilyen hibak
ellen mi is sokat tehetlink!

Pillantas a villa belsejébe

Pontosan egyensulyozzuk ki a tavcsovet!
Keressik meg a tubus témegkdzéppont-
jat, és ugy szereljuk fel a mechanikara,
hogy itt legyen a tubusgy(r(. Fontos, hogy
a sulypontot felszerelt okularral és egyéb
kiegészitékkel keresstik meg.

Allitsuk szorosabbra a kuplungot! Mind-
két kuplungot érdemes megvizsgalnunk. Ha
kézzel nagyon koénnyen el tudjuk forditani a
tengelyeket, allitsuk szorosabbra! Az idealis
eset az, amikor tavcs6tubus nélkil, csak a
prizmasines rogzitérészt egy kézzel meg-
markolva hatdrozottan szorosnak érezzik a
kuplungot, nehéz kézzel megmozditani. Ha
leszereljuk a kar mlianyag burkolatat, alatta
talaljuk a csavart, kdzvetlentl a forgéasten-
gely mentén. A masik csavar a mechanika
talpaban van, a talprész felsé burkolatanak
eltavolitadsa utan valik szabadda.

Kiegészitésgoto funkcidval. A bevezet6ben
mar irtam, hogy ezeken a kis mechanikakon
eredetileg nincs goto funkci6, tehat nem
tudnak automatikusan raalini egy Kisze-
melt égi objektumra. A komolyabb goto
mechanikak fel vannak szerelve intelligens
kézivezérlGvel. Ezek az eszkdzok sajat adat-
bazist tartalmaznak, és a megadott adatok
(foldrajzi pozicié, id6pont, ismert helyzeti
referenciapontok) alapjan maguk szamitjak
ki, hogy pontosan milyen iranyba, hany
lépést kell a mechanikdban levé motorok-
kal mozgatni a tavcsovet. Egy ilyen intel-
ligens kézivezérl6 viszonylag egyszerden
0sszekothet6 szamitogéppel, a planetarium-
programnak szinte csak annyi dolga van
ilyenkor, hogy atadja a célpont koordinatait.



A kis félvillas mechanikdk kézivezérlgje
ezt nem tudja, ezért itt mas utat kellett
vélasztani. A megoldas hasonl6é az EQ6-nél
hasznalatos EQMOD-hoz. A szamitégépnek
kell megoldani mindazokat a szamitasokat,
amelyeket az intelligens kézivezérl6k elvé-
geznek. Aprogram a kiszdmitott adatok alap-
jan a mechanika motorjait vezérli alapszint(
parancsokkal. Ez az Gt jarhaténak bizonyult,
és a funkcio be lett épitve az Ursa Minor
programba. Ha van laptop szamitogépunk,
amit kényelmesen ki tudunk vinni a tavcs6
mellé¢, az Ursa Minorral maris eg} goto
vezérlésl tavesovink lesz. Az Ursa Minor
programnak harom kulénféle Kkiépitettségl
valtozata létezik. A legegyszer(ibb a Hobby
verzié, amely egyaltalan nem vezérel tav-
csoveket. A kozépsé a SkyTour, amely kezeli
ezeket a kis mechanikékat, a legnagyobb
pedig a Pro verzié, amely mar a komo-
lyabb, nagy terhelhet6ségli mechanikékat
is vezérli.

A vezérléshez szikséges kabel

A mechanikat eg}' specialis kéabellel kot-
hetjuk Ossze a szamitégép soros portjaval,
vagy ha az nincs, atalakiton keresztil egyik
USB portjaval. Ez a kabel a mechanikéan a
kézivezérld helyére csatlakozik. Az eredeti
kézivezérl6t ekkor nem tudjuk hasznalni,
helyette egy USB-s jatékvezérlét (gamepad)
hasznalhatunk. Az Ursa Minor program a
gamepad gombjainak lenyomasara vezérli
a tavcsovet.

Goto-zas el6tt a mechanikat pontosan be
kell tajolni. Allitsuk vizszintes talajra, majd
vezessuk ra kézzel egy vagy két ismert
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csillagra. Ezeket a csillagokat a programban
referenciapontként megadva, a beallitast
elvégeztuk. Ezutan az altalunk kivalasztott
célpontokra a program mar ra tudja vezetni a
tavcsovet. A pontos beallitas nem egyszer(,
kuléndsen a vizszintbe allitast nehéz pon-
tosan elvégezni, ezért elképzelhetd, hogy a
program ném tudja teljesen pontosan elta-
lalni a célpontot. A hiba legrosszabb eset-
ben akar egy fok is lehet, és kis latémezej
tavcs6vel el6fordulhat, hogy a célpont
nem is lesz benne az okuléar latémezejé-
ben. Kezdék inkdbb a nagy latomezejli RFT
refraktorokkal (pl. 80/400 vagy 102/500)
hasznaljdk a mechanikat.

Keresés csigavonal mentén az Ursa Minor program
segitségével

Ha a célpont nincs benne az okular lat6-
mezejében, valaszthatjuk a program ,,Cél-
pont keresése spiralvonal mentén” szolgalta-
tasat. Ekkor a program egy csigavonal men-
tén folyamatosan tavolodva lassan koréz a
tavcs@vel. A keresett célpont el6bb-utobb
biztosan felbukkan a latémezd6ben. A prog-
ram képerny6képén jobb oldalon lathato
a tavcs6vezérlé panel. Itt taldljuk a kézi
mozgatas gombijait, de itt latjuk a tavcsd
helyzetét a spiralis keresés kozben is.

Butuza Tamaés
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