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Ce document présente I"implantation du Pilot-Ddme de la société mécASTRONic dans
un olservatoire anateur situé dans le sud-est de la France (proche du Mont Ventoux).

La coupde peut-étre @mmandée ala foislocdement par deux boutons de rotation sur
une raquette @ a distance par l'ordinateur avec son logicidl PRISM de séquengage
d observations viale boitier de mntrole avecinterfaceréseau Ethernet.

La mupde de marque SECIA, maintenant équipéedu Pilot-Déme, est agéede plus de
40 ans! Elle peut tourner sur 360°, il n'y a aicune zone perdue en azimut.

La mécanique de rotation de la mupole et restée @ excdlent état au fil des années.
Une maintenance a néanmoins été faite par la méme occasion pour obtenir les
déplacements doux et lafiabilit é nécessaire aune utili sation a distance sans intervention.

La motorisation dorigine cmportait un moteur mongphasé de 180W. Il a é&é
remplacé par un motoréducteur LEROY-SOMER de 250W triphasé (modéle plus
puissant a taill e identique recherchée. Le rappat de réduction est de 1/60 pour un bon
compromis sur la vitese de rotation ce la oupde (dépend des démultiplicaions). Le
variateur de fréguences mongphasé (I’ observatoire n'est équipé que du 220V) vers
triphasé est un Digidrive de laméme marque.

L'interface Pilot-Déme et capable de commander I'ouverture d la fermeture du
cimier (non encore implémenté ala date de ces photographies) du fait des relais et
entrées/sorties disponibles, ains que tout autre matériel éledrique dans I’ observataire.
Ce pil otage peut auss étre dfedué agrande distance atraversle réseau Internet/ADSL.

Quelgques smaines apres cette install ation, la seconde wupole visible derriére cdle-ci
a aiss été quipée.. L’ observateur pilote ses instruments depuis 50km environ.

Sur la photo de gauche, le dispositif complet de
pil otage est détaill é

- le moteur triphaseé @ son reducteur sont
placé dans un renfoncement du mur
porteur. La liaison avec le galet entraineur
est rédisé par une @urroie enV. Le captage
de la rotation du moteur est rédisé par un
montage mis en placesur sa ventilation (trés
grande prédsion—voir lefil fin gris qui sort
del’arriére du moteur).

- le variateur de fréguences monophasé vers
triphasé pour |e moteur. Ce variateur permet
des rampes de démarrage € d arrét ce qui
est trés utile pour la santé de la @upole en
évitant les acoups mécaiiques. |l permet
auss des gjustements de la puissnce, de la
vitesse de rotation, ...

Wule de controle
\ | s G o Eormarde - le ooffret Pilot-Dome qui connait la pasition
Aot cotatian o cels m 8 ! de la mupole atout moment et qui rédise

( ; I'initialisation de la cupole ala prise de
controle (position repos en début et en fin
d observations). Ce boitier dialogue avec
l'ordinateur via une interface réseau
Ethernet. Le logiciel PC (PRISM) controle
larotation du ddme de maniére synchronisee
avecla position du telescope, autant pendant
les pointages que réguliérement pendant les
aquisitions.

- une raquette locde pour la rotation de la
coupole arecdeux boutons (sens) et un arrét
d’urgence




Photo de gauche (autre install ation — pour I'exemple), montage en bout d’ arbre moteur du compteur de pas du moteur (ici 4 dédenchements nt
détedés a chague tour). Photo de droite, le cateur inductif qui permet de repérer I'origine de la oupadlelors de I'initiali sation et la position de repos.

Lelogiciel PRISM fait intervenir des transformations mathématiques evoluées pour vous permettre de tenir compte du décdage, dans I'espace de la
monture du télescope par rapport au centre de la wupole. Un gjustement parfait entre I'azmut coupole ¢ I'azmut télescope est alors posshble.
Les montures Allemandes ont auss prises en charge d en particulier lagestion des optiques déportées et les retournements de monture.

Lafenétre d-dessus présente la anfiguration du logiciel PRISM.

Une fois connedté au bdtier de mntrole de la mupole, PRISM
affichera la position ce cdle-ci par rappat au télescope @ en
permettra le déplacement, puis rédisera la synchronisation ce la
position ce la trappe avec l'axe optique. Ces fonctions wont
utili sables depuis le langage Script de PRISM et permet dornc une
automati sation compl éte des observations.

Les images qui sont rédisées par la caméra CCD équipant le
télescope de ce observatoire sont aaquises durant toute la nuit et
sont traitées automatiquement au petit matin, sans aucune
intervention humaine.

Les domaines d'observations couvrent la mesure des astéroides
(démuverte, suivi, courbe de rotation, ...), les supernovae les
étoiles variables, ...

Plusieurs observatoires sont maintenant équipés de cesysteme, avec des coupoles INACO (Observatoire VamécaT60 et coupole de 3,5m - deux
motoréducteurs triphasés de 120W placé al2(Q et piloté en paralléle avec unseul digidrive), ... voir personnell es. L’ entrainement mécanique de la
coupole doit étre irréprochable pour éviter tout probléme along terme quand on observe adistance

N’ hésitez pas a nous contader pour toute question sur ce produit. mécASTROnic remercie C. Cavadore, P. Antonini, L. Bernasconi et R. Roy.
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