DYNOSTAR X3 – Bedienungsanleitung

Vielen Dank für Ihr Vertrauen in unser Produkt. Bitte bedenken Sie, dies ist ein Hightech Kontroller mit vielen Features. Beim genauen Lesen dieser Anleitung erfahren sie nähere Einzelheiten. Dieser Kontroller ist der erste seiner Art auf dem Markt, Ihre Kommentare sind immer willkommen. Mit Ihren Anregungen helfen Sie uns, dieses Produkt weiter zu verbessern und benutzerfreundlicher zu machen. 

Kontaktieren Sie uns bitte auch per Email: support@millenniummount.de
Version: 1.03a (20. März 2001)
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Einführung
Die DynoStar X3 wurde entwickelt um äquatoriale Montierungen zu steuern, die mit Schrittmotoren ausgestattet sind, wie z.B. die MillenniumMount. Die Hauptaufgabe einer Montierung ist es, die Himmelsbewegung des eingestellten Beobachtungsobjektes zu verfolgen (Planeten, Sterne, Nebel usw.). Dazu wird die sogenannte Rektaszensionsachse (auch Stundenachse) in einer genau definierten Geschwindigkeit bewegt. So verbleibt das eingestellte Objekt zentrisch im Okular oder im Fokus einer Fotokamera.

Eine andere Möglichkeit ist die Kontrolle der Bewegungsgeschwindigkeit per Hand (oder CCD-Autoguider), um etwaige Abweichungen einer gleichmäßigen Bewegung der Objekte (Eigenbewegung, Refraktion, Seeing) auszugleichen. Andere (sehr geringe aber nicht zu vermeidende) Ungenauigkeiten kommen von der Mechanik der Montierung (Getriebe, Lagerung), vom Stativ (Schwingungen, weicher Untergrund), ungenauer Polausrichtung, dem Teleskop selbst (Schwingungen, Spiegelshifting, Fokussierer) oder von kleinsten Gangabweichungen des Schwingquarzes der Elektronik. 

Wenn Sie visuell beobachten, sind die geringen Abweichungen zumeist kaum feststellbar und vernachlässigbar. Es ist viel angenehmer das Teleskop rasch mit den Tasten zu bewegen als die mit Hand zu tun und jedes Mal die Achsen zu lösen, wenn Sie ein Objekt oder einen Himmelsausschnitt einstellen wollen. Deshalb kann die DynoStar X3 auch eine zweite Motorachse steuern, die Deklinationsachse. Diese beiden Achsen sind zudem mit einer Vielzahl von verschiedenen Geschwindigkeiten steuerbar, welches Ihnen ermöglicht, die passende Geschwindigkeit auszuwählen. Eine weitere, weiterentwickelte Möglichkeit der Positionierung ist der GO-TO Betrieb. Dieser Betriebsmodus erlaubt die Auswahl von Objekten aus einer Datenbank. Dies gibt Ihnen die Möglichkeit, mehr Objekte in einer Nacht zu beobachten, ohne dass Sie unbedingt deren genaue Position kennen müssen. Des weiteren können Sie die Steuerung an einen Computer mit geeignetem Astronomieprogramm anschließen (z.B. The_Sky™).

Benutzung dieser Anleitung

Diese Anleitung beschreibt die technische Handhabung dieser Steuerung, sie beschreibt nicht die generelle Handhabung einer Montierung. Ebenfalls enthält diese Anleitung keine astronomischen Daten oder Beobachtungshinweise. Diesbezüglich sollten Sie die Bedienungsanleitung der Montierung und entsprechende Fachliteratur nutzen.

Wir empfehlen die sorgfältige Lektüre dieser Anleitung, viele Fragen, die nachher aufkommen können, werden bei sorgfältigem Lesen bereits beantwortet. Einige Dinge sind zu beachten, bevor Sie die DynoStar X3 in Betrieb nehmen und Ihre ersten Einstellungen vornehmen. 

Sehr wichtig ist das richtige Motor-Setup. Im Normalfall sind alle Einstellungen ab Werk korrekt ausgeführt, Sie sollten jedoch zur Sicherheit einige Einstellungen überprüfen. Es wurden bei der DynoStar große Anstrengungen unternommen, um die Bedienung so einfach wie möglich zu machen. Trotz dem sollten Sie sich mit allen Einstellungen und dem Umgang mit der Steuerung eingehend vertraut machen, bevor Sie das gerät in der Nach erstmals einsetzen. Die erspart Ihnen Zeit und ständiges Nachlagen in der Anleitung. Es ist sehr unwahrscheinlich, dass Sie die Steuerung elektrisch zerstören können, sie ist mehrfach gut gesichert. Sie können jedoch Konfusion vermeiden, wenn Sie dieser Anleitung Schritt für Schritt folgen.

Nicht alles wird sicher so sein, wie Sie sich das vorstellen, jedoch geht die Softwareentwicklung ständig weiter und macht die DynoStar weiter komfortabler und leichter zu bedienen. Das gilt auch für das Displaysystem. Ihre Anregungen hierzu sind willkommen und hilfreich. Um Software-Updates so komfortabel wie möglich zu machen, können Sie die neueste Software auf unserer Homepage downloaden und ausführen. Dies geschieht mit dem beigelegten RS-232 Datenkabel. Im Moment ist das Update als DOS-Programm ausgeführt. Dieses wird in Zukunft auch als Windows-Version ausführbar sein. 

Bitte bedenken Sie, dass vielleicht noch nicht alle Funktionen vollständig beschrieben sind. Das liegt zum einen an der noch weiteren Optimierung der Software, andererseits an der Eliminierung von kleinen Bugs. Verbesserte Versionen der Software können Sie leicht durch die Release-Nummern identifizieren. Diese Updates werden in Abständen von ca. 2- 3 Monaten erscheinen. 

Benutzungsgrundlagen

Diese Anleitung beschreibt den grundlegenden Gebrauch der Tasten, der Menüpunkte und der Veränderung der Parameter. Wenn immer möglich wurde das Menü intuitiv gehalten und ist in der Darstellung immer ähnlich. 

Die DynoStar X3 hat ein eingebautes LC-Display, 5 Drucktaster (Keys) und einen Umschalter. Das Display zeigt die aktuell eingestellten Modi, Parameter oder auch Objektdaten usw. Die vier Richtungstasten dienen der direkten Motorkontrolle per Hand, die [Mode] Taste dient zum Wechseln zwischen den Menüteilen und zum Bestätigen/Verwerfen von Änderungen.

Operationsmodi

Die Steuerung DynoStar X3 besitzt 3 Operationsmodi unter welchen Sie unterscheiden:

1. [TRACKING] Modus

Wenn Sie die DynoStar X3 einschalten, zeigt das Display einen kurzen Einleitungstext. Beide Motoren sind standardmäßig ausgeschaltet. Um in den Tracking Modus zu gelangen, drücken Sie bitte eine der vier Richtungstasten. Um den Rektaszensionsmotor einzuschalten, drücken Sie bitte die Taste Rechts oder Links. Drücken Sie statt der Richtungstasten die MODE Taste, kommen Sie ins TRACKING Menü mit seinen Unterpunkten. Eine weitere Möglichkeit, die Motoren einzuschalten ist, das TRACKING Untermenü aufzurufen und eine passende Nachführgeschwindigkeit auszuwählen (Mond, Sonne, siderisch). Zum Stoppen der Nachführung kann im TRACKING Menü der Punkt Tracking/Off gewählt werden oder die Mode-Taste wird länger als 2,5 Sekunden gedrückt. Einige mögen jetzt fragen, warum kein Ein/Aus-Schalter eingebaut wurde. Dies hat folgenden Grund: Ein solcher schalte müsste große Ströme schalten, weswegen sich die Lebensdauer eines solchen Schalters kurz gestalten würde. Des weiteren ist ein solcher Schalter eine potenzielle Quelle für Fehlfunktionen. Auch kann es passieren, dass Sie den Schalter aus versehen betätigen, während Sie beobachten oder gar fotografieren. Das wäre sehr ärgerlich. 

2. [MENU] Modus

Um Einstellungen an der DynoStar X3 vorzunehmen oder um z.B. Objekte auszuwählen, wechseln Sie in den Menümodus. Hierzu drücken Sie bitte die Mode Taste. Sie erkennen den Menümodus am [>] Zeichen vor dem selektierten Menüpunkt. Um in den Tracking Modus zurückzukehren drücken Sie bitte die Mode Taste erneut. Wenn Sie den Menümodus erneut anwählen, befinden Sie sich an genau der Stelle im Menü, an der Sie es zuvor verlassen haben.

3. Funktionsmodus / Editiermodus

Innerhalb des Menümodus können Sie verschiedene Unterpunkte anwählen (auslösen durch Taste [Rechts/Select]), in welchen Sie erforderliche Einstellungen tätigen können. Durch Drücken der Mode Taste gelangen Sie zurück in den Menümodus und weiter zurück in den Tracking Modus.

TRACKING Modus

Wenn Sie den Umschalter auf [slow] schalten, können Sie sehr feine Nachführkorrekturen während des Betriebes durchführen (siehe Tracking und Motoren). Im [fast] Modus können Sie das Teleskop mit schnelleren Geschwindigkeiten bewegen. Sie können 10 verschiedene Geschwindigkeiten auswählen. Welche gerade gewählt ist, sehen Sie im Display (z.B. [X1024]). Um die aktive Geschwindigkeit zu verändern, wählen Sie bitte das Menü [SelectXSpeed] aus. Wenn Sie einen CCD-Autoguider angeschlossen haben, haben diese Aktionen den selben Effekt als drückten Sie die Richtungstasten. Deshalb sollte der Umschalter auf [slow] stehen. Der CCD-Autoguider kann ebenfalls ihr Teleskop steuern, auch wenn Sie gerade im MENU Modus oder Funktionsmodus sind. Dabei sind die Tasten deaktiviert. Das Display kann viele weitere Informationen anzeigen. Um die Anzeigedaten zu ändern, gehen Sie bitte ins Menü [SHOW/ShowWhileTrack]. Im [slow] Modus erscheint in der ersten Zeile rechts ein Timer, der sofort nach dem Umschalten zu zählen beginnt. Um diesen Timer anzuhalten, schalten Sie einfach von [slow] Modus in den [fast] Modus um. Um den Timer erneut zu starten schalten Sie einfach den [slow] Modus wieder ein. Dieser Timer kann gute Dienste z.B. bei der Langzeitfotografie leisten.

MENU Modus

Im Menümodus werden die vier Richtungstasten und die Mode Taste zur Auswahl und Änderung der einzelnen Menüpunkte benutzt. Die Tasten [up] und [down] werden zum Auswählen der Hauptmenüs benutzt. Punkte mit einem Untermenü werden in Großbuchstaben dargestellt. Befinden Sie sich im Menü oder Submenü, ist der einzustellende Parameter oder Punkt immer mit dem [>] Zeichen markiert. Drücken Sie nun die [Links] (escape) Tasten, kommen Sie wieder in das übergeordnete oder Hauptmenü, wie bereits oben beschrieben.

Funktionsmodus / Editiermodus

Abhängig vom ausgewählten Menü bieten sich verschiedene Anzeigen auf dem Display. Einige Funktionen zeigen lediglich eine Anzeige, während Sie keine weiteren Einstellungen vornehmen müssen (z.B. Nachführgeschwindigkeiten). Um diese Punkte wieder zu verlassen, drücken Sie einfach die linke Richtungstaste. Wenn eine Menüfunktion eine Eingabe erwartet, blinkt der Cursor des Optionsfeldes. Die Anzahl der Eingabefelder und das Format sind bei den Menüpunkten unterschiedlich. Um Untermenüs auszuwählen oder werte zu ändern, drücken Sie die Tasten [up] und [down]. Um innerhalb des Editierens zum nächsten Punkt (Zahl oder Buchstabe) zu springen, benutze Sie bitte die [Rechts] und [Links] Tasten. Wenn zahlen editiert werden, springt der Cursor automatisch nach der Eingabe zum nächsten Digit. Werden z.B. werte wie Koordinaten und Zeit eingestellt, reicht auch das Drücken nur einer taste, die Werte werden automatisch erhöht. Um eine Anzeige rechts von Cursor auf Null zu setzen, drücken Sie einfach die Tasten [up] und [down] gleichzeitig. Nach den Einstellungen wird gefragt, wie mit der Eingabe gearbeitet werden soll. Zumeist stehen die Optionen [Use (anwenden)], [Save (sichern)] und [Cancel (abbrechen)] zur Verfügung. Funktionen die mit der Option [Save] gesichert wurden, werden nach dem erneuten Einschalten aktiv. Einige, vielgenutzte Optionen fragen nach Änderung nicht nach. Dies soll Änderungen der wichtigen Beobachtungsparameter erleichtern. Die beschriebene Bedienung ist sehr einfach und intuitive, Sie sollten nach kurzer Eingewöhnung die Steuerung schnell beherrschen.

Erste Einstellungen / Motor-Setup

Einige Einstellungen sind nur mit dem Service-Code einstellbar und lesbar. Diese Einstellungen sollten nur im falle einer Fehlfunktion geändert werden, sind hier jedoch beschrieben. Bitte wundern Sie sich nicht, wenn einmal ein hier aufgeführter Menüpunkt nicht auf Ihrem Display erscheint!

Bevor Sie die DynoStar X3 das erste Mal mit Ihrer Montierung verwenden, sollten folgende Bedingungen erfüllt sein:

1. Die Spannungsversorgung sollte 12 Volt nicht unterschreiten und 3 Ampere Strom liefern können (Standard bei der MillenniumMount). Für besseren Motordurchzug empfehlen wir 5 Ampere. Für beidachsiges, schnelles GO-TO empfehlen wir 24 Volt (optional erhältlich) Versorgungsspannung. Dies garantiert kraftvolles Positionieren auch mit großen Teleskopen und sehr ruhigen, gleichmäßigen Lauf der Motoren. Autobatterien sowie Bleiakkus oder regelbare Netzteile sind ebenfalls gut geeignet (Zubehör erhältlich!).

2. Verbinden Sie die mitgelieferten Kabel mit der Montierung und der DynoStar X3. Da die Anschlüsse gleich aussehen, sollten Sie prüfen, welcher Motor beim Einschalten anläuft. Dieses Kabel können Sie markieren (nicht beschädigen!) und, falls vertauscht, an den RA-Motor anschließen. Verbinden Sie nun beide farblich markierten Bananenstecken mit den jeweiligen Buchsen der Spannungsversorgung. Nach dem Einschalten dieser erscheint im Display der Steuerung des Intro. Überprüfen Sie nun im Menü [MOTORS/MotorCurrent] die eingestellten Stromstärken für die Motoren: ( 2000mA für slow und (3000mA für fast. 

3. Starten Sie den Tracking Modus durch Drücken einer der beiden Richtungstasten links/rechts. Der RA-Motor sollte sauber und ruhig kaufen. Tut er dies nicht, überprüfen Sie zunächst den Mikroschritt im Menü [MOTORS/Microstep]. Der Wert sollte bei 1/64 liegen. Falls nicht, ändern Sie den Wert bitte. Überprüfen Sie ebenfalls den Lauf des DE-Motors. Sollten beide Motoren sodann noch nicht sauber laufen oder harte Schritte machen, müssen Sie die C-Symmetrie [MOTORS/C-Symmetry] einstellen. VORSICHT! Einstellungen in diesem Menü sind sehr kritisch und sollten NUR im Notfall getätigt werden! Beachten Sie unbedingt die Anweisungen im Menü!

4. Nach der Einstellung aller obigen Parameter haben wird die Laufrichtung der Montierung zu bestimmen. Ausgehend davon, dass Sie auf der Nordhalbkugel beobachten, muss sich die RA-Achse gegen den Uhrzeigersinn bewegen (schauen Sie dazu durch den Polsucher über die Achse). Beachten Sie, dass die Achsen geklemmt sein müssen. Zur besseren Bestätigung drücken Sie die rechte Taste im [fast] Modus um die Laufrichtung zu prüfen. Auf der Südhalbkugel muss der Motor im Uhrzeigersinn laufen. Sollte die Laufrichtung nicht stimmen, ändern Sie die Einstellung im Menü [MOTORS/Directions].

5. Nun sollte die Motorfrequenz überprüft werden. Dazu muss die Montierung im [slow] Modus laufen. Der exakte Wert für die MillenniumMount (RAslow) ist 9.19177 Hz (220x18x100x2/86164 sec.) DEslow hat im Normalfall den selben Wert, jedoch hier keine Bedeutung. Genauso kann der Wert für die Schnelllauffunktionen geändert werden, hierzu bitte in den [fast] Modus wechseln. So kann der Wert für den Schnelllauf unabhängig vom [slow] Wert eingestellt werden. Genauso können unter [ProgXSpeed] alle 9 Werte für den Schnelllauf programmiert werden. Beachten Sie, dass der Wert unter Auswahl Nr. 9 die GO-TO Geschwindigkeit darstellt. Alle anderen werte können dann individuell unter [SelectXSpeed] ausgewählt werden.

6. Wenn Sie P.E.C. (Periodic Error Control) verwenden wollen, überprüfen Sie bitte den Wert [TRACKING/RA-Motor*Gear]. Der Wert sollte bei 3600 liegen (18x200).

7. Wenn Sie das Datendisplay der Encoder nutzen möchten oder GO-TO Betrieb wünschen, überprüfen Sie bitte zuerst den Wert im Menüpunkt [COTO-CATALOG/SetGearing]. der korrekte Wert für die MillenniumMount ist RA = +25.344.000 und DE = -25.344.000 (220x18x100x64). Als nächstes muss das Vorzeichen in Rektaszension bestimmt werden. Aktivieren Sie dazu im Menüpunkt [SHOW/ShowWhileTrack] die Auswahl Coordinates und kehren Sie in den Trackingmodus zurück. Das Display zeigt nun Koordinaten, welche noch nicht stimmen, da wir die Montierung noch nicht ausgerichtet haben. Wenn alles richtig eingestellt worden ist, verbleibt die RA-Anzeige während der Nachführgeschwindigkeit an Ort und Stelle. Ist das nicht so, müssen Sie das oben erwähnte Menü ändern (Vorzeichen für RA umkehren). Jetzt muss die Anzeige stehen bleiben. Jetzt wird das Vorzeichen in DE bestimmt. Dazu stellen Sie ein Objekt rechts oder links der RA-Achse ein. Vorher stellen Sie bitte ein bekanntes Referenzobjekt ein (danach Align1* drücken). Nun verfolgen Sie, ob bei der Bewegung der Montierung mittels Tasten das Vorzeichen (Positionsanzeige) in Deklination korrekt ist (lässt sich anhand eines weiteren, bekannten Objektes ablesen!). Ist das der Fall, ist alles in Ordnung. Im anderen Falle ändern Sie bitte auch das DE-Vorzeichen wie oben beschrieben.

Hinweis: Alle diese Einstellungen müssen nur einmal getätigt werden. 

8. Um die optoelektronischen Encoder zu nutzen, die standardmäßig mit der MillenniumMount geliefert werden, überprüfen Sie bitte im Menü [GOTO-CATALOG/SetEncoder] die werte. Diese müssen bei jeweils 30.000 stehen. Danach sollte im Menüpunkt [GOTO-CATALOG/Encodertolerance] ein Wert größer 1 Bogenminute eingestellt werden. Ein Wert bei 0°.00’.00’’ deaktiviert die Encoder und eine Auslesung der Koordinaten bei geöffneten Kupplungen ist nicht mehr möglich. Wenn Sie mit GO-TO arbeiten, MÜSSEN Sie die Encodertoleranz auf 0 stellen um eine maximale Genauigkeit zu erhalten. Auch wenn Sie die Encoder ausgeschaltet haben, zählen diese im Hintergrund weiter. Wenn Sie die Encoder dann wieder einschalten, haben Sie die korrekte Position im Display! Überprüfen Sie, wie in Punkt 7 beschrieben, nochmals die Drehrichtungen der Achsen, indem Sie manuell (nicht mit der DynoStar X3) die Achsen drehen. Wenn Sie z.B. die RA-Achse nach Westen bewegen, muss der Wert im Display abnehmen. Das selbe gilt für die DE-Achse. Sollten die Drehrichtungen nicht mit den im Display angezeigten Daten übereinstimmen, müssen die Werte im Menü [GOTO-CATALOG/SetEncoder] geändert werden. Auch diese Einstellungen müssen nur einmal gemacht werden. Das alles hört sich vielleicht konfus an, jedoch erhöhen diese Einstellungen Ihren Beobachtungskomfort und sind essentiell für eine korrekte Funktion mit der Montierung.

Hauptmenü

SelectXSpeed

Sie können für die schnelle Positionierung per Handtasten im [fast] Modus 10 verschiedene Geschwindigkeiten auswählen. #0 ist die Originalgeschwindigkeit, welche im Menü [MOTORS/frequency] eingestellt wurde. Die Positionen #1 bis #9 bilden die Vielfachen des im Menü [MOTORS/frequency/RAslow] eingestellten Grundwertes. Diese Einstellungen lassen sich im Menüpunkt [ProgXSpeed] ebenfalls editieren. 

LX200

Wählen Sie diesen Punkt um mittels eines PC´s und eines geeigneten Astronomieprogramms (z.B. The_Sky™) die Montierung im GO-TO Betrieb zu steuern. Zuvor muss jedoch die korrekte Zeit, Ort und Datum eingestellt werden. Dies stellt sicher, dass das Programm das Positionieren nicht abbricht, weil evtl. Objekte unter dem Horizont liegen. Sind alle Einstellungen richtig, sollten Sie zur besseren Kommunikation eine geringe Baudrate wählen. Ansonsten könnte es u.U. zu Kommunikationsfehlern des Astronomieprogramms kommen. Es ist gleichfalls möglich, auch manuelle Positionskorrekturen mittels Tasten durchzuführen. Hier ist zu beachten, dass die DynoStar X3 nicht so schnell reagiert wie im LX200 Modus. Durch Probieren kann hier eine optimale Kommunikation zwischen PC und DynoStar X3 ermittelt werden.

GOTO-CATALOG

Dies ist eines der Haupteinsatzgebiete der DynoStar X3. Das GO-TO kann nur richtig funktionieren, wenn alle Einstellungen gemäß Kapitel [Erste Einstellungen / Motor-Setup] korrekt durchgeführt wurden. Außerdem sollte die Einstellung [Encodertolerance] auf den Wert „0“ gesetzt sein. Der wert sollte nur dann > 0 sein, wenn Sie die Montierung per Hand (Tasten) bewegen wollen und die Koordinaten am Display ablesen wollen. Sie haben verschiedene Möglichkeiten, Daten (Objekte) aus der Datenbasis abzurufen. Bevor Sie jedoch die GO-TO Funktion benutzen können, müssen Sie eine Einstellung (Alignment) der Montierung vornehmen. Sie sagen praktisch der Steuerung, an welcher Stelle sie sich mit der Montierung befindet. Obwohl die DynoStar X3 ein 2-Stern Alignment für nicht korrekt ausgerichtete Montierungen besitzt, empfehlen wir unbedingt die Benuzung des 1-Stern Alignments. Dieses ist zur Zeit genauer, da erstere Methode noch nicht 100%ig getestet ist. 

GotoCoordinates

Hier können Sie numerische Koordinaten eingeben. Falls ein Objekt nicht im Katalog gespeichert ist oder Sie eine Position frei angeben wollen, ist diese Option die richtige für Sie. Nach Eingabe der Koordinaten bestätigen Sie mit der Mode-Taste. Sie werden gefragt ob Sie positionieren wollen (Goto) oder abbrechen wollen (Cancel). Wählen Sie bitten entsprechenden Punkt aus. 

Funktion: Align1*: Diese Funktion ist das 1-Stern-Alignment. Die eingegebenen Koordinaten werden als Bezugspunkt benutzt. Stellen Sie einen bekannten Stern mit bekannten Koordinaten ein und geben Sie die Koordinaten ein. Danach [Align1*] anwählen und bestätigen. Die Montierung weiß nun, wo sie sich befindet. Die können Align1* so oft wie nötig wiederholen, wenn Sie meinen, das Alignment verloren zu haben oder die Montierung manuell bewegt haben (ohne Encoder). 

Funktion: Align2**: Wenn Sie keine exakte Polausrichtung Ihrer Montierung durchgeführt haben, können Sie auf einen zweiten Stern ausrichten (2-Stern-Methode). Zuvor muss ein Align1* erfolgt sein. Ebenfalls muss die Funktion [GOTO-CATALOG/Set_De0_Position] angewählt werden, nachdem zuvor die Deklinationsachse exakt auf 0° eingestellt wurde. Bitte vergessen Sie nicht die Korrekte Einstellung von Zeit, Datum und Standrot! Sollte die Position unter dem Horizont liegen, bekommen Sie eine Meldung. Falls Sie den Menüpunkt [GOTO-CATALOG/Use_Polar_Route] gewählt haben, fragt Sie die Steuerung möglicherweise, ob Sie die Positionierung über den Pol wünschen. Hier hat die DynoStar X3 errechnet, dass die Polarroute kürzer ist. Während der Positionierung können sie sofort in den Prozess eingreifen, indem Sie die Mode-Taste drücken. Sie können so z.B. verhindern, dass das Teleskop mit dem Stativ kollidiert oder andere Situationen auftreten. Sie können während des Positionierens auch die Richtungstasten drücken um die Laufrichtung der Motoren umzukehren. Nach erfolgter Positionierung der Motoren stoppen diese und führen 2-3 kleine Kompensationsbewegungen aus. Wir empfehlen für die „Einarbeitung“ in dieses Gebiet zunächst Positionierung mit geringen Geschwindigkeiten und kurzen Distanzen. Wenn Sie sich eingearbeitet haben, sollten Sie die Positioniergeschwindigkeit steigern und die Distanzen verlängern.

Catalog&Filter

Sie haben die Möglichkeit, Objekte nach verschiedenen Kriterien auswählen zu können. Die Datenbasis ist alphabetisch geordnet durch die Sternbilder nach Sternen, IC- und NGC-Objekten nach Nummer sortiert. Sie können durch das Menü scrollen, indem Sie die [up] und [down] Tasten benutzen. Halten Sie die Taste länger gedrückt, wird schneller gescrollt. Zu jedem Objekt werden einige Detailinformationen angezeigt. Drücken Sie nun die linke und die rechte Taste gleichzeitig, werden Zusatzinformationen, wie Distanz zum jetzigen Punkt und Horizontdistanz angezeigt. Nun können Sie nach Drücken der rechten Taste im Menü die folgenden Filter setzen:

• Objekttyp (Sterne, Nebel, nur Nebel, nur Sterne)

• Maximum Distanz von derzeitiger Position

• Maximum oder Minimum Helligkeit (Magnitude)

• Sternbild (alle oder Auswahl)

• Höhe über dem Horizont

• Minimum oder Maximum Größe (Fläche)

Es wird empfohlen, nicht alle Filter zum Anfang zu setzen. Um die Filtereinstellungen zu verlassen, drücken Sie die Mode-Taste. Jetzt können Sie die Liste scrollen um alle definierten Objekte anzeigen zu lassen. Um die Suche abzubrechen, drücken Sie die linke Taste. 

Nebulae_by_No.

Wenn Sie die Nummer eines Nebels kennen, können Sie diese direkt eingeben. Dies ist der schnellste Weg, ein Objekt aus der Datenbasis zu finden (Filter sind nicht aktiv). Sie können aus allen Messier-Objekten und ausgesuchten IC- und NGC-Objekten wählen. Auch hier erhalten Sie durch gleichzeitiges Drücken der linken und rechten Taste Zusatzinformationen zum Objekt. 

PLANETS

Wählen Sie einen Planeten aus der Liste aus. Falls Zeit und Datum richtig eingestellt sind, wird die korrekte Position angezeigt. Um zu Positionieren, drücken Sie die Mode-Taste. Um das Menü zu verlassen, drücken Sie die linke Taste.

MINORPLANETS

Eine Auswahl der hellsten Kleinplaneten kann in diesem Menü ausgewählt werden. Bitte stellen Sie sicher, dass Sie vorher die Funktion [Set_DE0_Position] ausgeführt haben.

Use_Polar_Route

Wenn die DynoStar X3 berechnet hat, das eine Positionierung über die Polarroute schneller geht, wird dies im Display angezeigt (falls eingeschaltet). Im Menü können Sie einstellen, ob Sie gefragt werden wollen (ask), ob die Funktion automatisch aktiviert ist (Auto) oder ob die Funktion deaktiviert ist (never). Wählen Sie die Punkte mit den [up] und [down] Tasten aus.

Refraction

Sie können die Einbeziehung der atmosphärischen Beeinflussung (Refraktion) eines Objektstandortes in diesem Menü einstellen. Wenn Sie die Ablesung der Encoderdaten wählen, sollten Sie vorher, wie bereits beschrieben, die Encodertoleranz auf > 0° einstellen. Führen Sie ein Align1* aus um korrekte Daten zu erhalten. Wenn Sie feststellen, dass die Daten in die falsche Richtung laufen, ändern Sie das entsprechende Encodervorzeichen wie bereits im Kapitel [Erste Einstellungen / Motorsetup] beschrieben.

MOTOR SETUP

Wenn Sie das GO-TO Feature nutzen möchten, müssen die Encoder durch Setzen der Encodertoleranz auf 0 abgeschaltet werden. Die GO-TO Funktion nutzt die Schrittauszählung der Motoren zur Positionsbestimmung. Dies ist sehr genau, bis jedoch die Achsen gelöst werden oder einer der Motoren stehen bleibt (z.B. zu schnelle Rampe, zu schnelle Geschwindigkeit).

SetGearing

Diese Einstellung bestimmt die Anzahl der Schritte, die zur vollen Achsumdrehung benötigt werden. Das Vorzeichen bestimmt, ob die Schritte aufwärts oder abwärts gezählt werden. Nur eine korrekte Einstellung dieser werte beringt auch saubere Resultate beim Positionieren und Ablesen von Koordinaten. Lesen Sie dazu den Abschnitt [Erste Einstellungen / Motorsetup].

SetEncoder

Beachten Sie, dass die Encoder unabhängig von den Motoren die Schritte zählen. Zu den Einstellungen gelten die oben gemachten Angaben.

DISPLAYCOOR

Dieses neue Menü gibt Ihnen eine Auswahl an verschiedenen Anzeigeoptionen. 

Show_RA+DE Zeigt die aktuelle äquatoriale Position. Diese Funktion ist die selbe wie im Tracking Menü der Punkt [Coordinates], jedoch können Sie diesen Punkt hier im Menü erreichen und editieren.

Show_hr+De Dies ist eine zur Zeit noch nicht implementierte Funktion. 

Show_Azimut zeigt die Koordinaten in Höhe und Azimut.

TRACKING

On schaltet die Nachführung mit der zuletzt benutzten Geschwindigkeit ein. Die Nachführung kann auch durch Drücken der linken oder rechten Taste eingeschaltete werden.

Off schaltet die Nachführung aus. Die Nachführung kann auch durch langes Drücken der Mode-Taste (>2,5s) ausgeschaltet werden.

Sideral schaltet die Nachführgeschwindigkeit STERNE ein.

Solar schaltet die Nachführgeschwindigkeit SONNE ein

Lunar schaltet die Nachführgeschwindigkeit MOND ein

De-Play Dies ist die Einstellung für den s.g. Deklinationsspielausgleich (Backlash). Diese Funktion soll den evtl. auftretenden leeren Gang in der Deklinationsachse verhindern. Der von Ihnen definierte Wert (in Motorschritten) wird mit schneller Geschwindigkeit gefahren. Sie sollten, falls Backlash vorhanden ist, einen optimalen Wert durch Probieren ermitteln und einstellen. Tasten Sie sich dazu in kleinen schritten an den optimalen Wert heran. Wenn Sie den Wert zu groß wählen, bewegt sich die DE-Achse zu schnell.

Corr-FactorRA

Dieser Korrekturfaktor bestimmt, in welchem Verhältnis sich die Geschwindigkeit der Rektaszensionsachse im [slow] Modus bei Drücker der Tasten rechts oder links verändert. Standardwert ist 1.5000,jedoch können Sie diesen wert aus einer Reihe auswählen oder selber programmieren.

Exit->Intro

Wenn Sie die DynoStar X3 ausschalten möchten ohne den Strom zu trennen, drücken Sie entweder die Mode-Taste länger als 2,5 Sekunden oder Sie wählen den obigen Menüpunkt.

PEC

P.E.C. bedeutet Periodic Error Control. Diese Funktion hilft Ihnen, kleine Schwankungen in der Nachführgeschwindigkeit in Rektaszension zu minimieren. Diese kleinen Schwankungen treten dann auf, wenn es kleine Ungenauigkeiten im Rundlauf der Schnecke gibt oder ein geringes Spiel zwischen Schnecke und Schneckenrad besteht. Ausschalten lassen sich diese Schwankungen nie, da z.B. etwas Spiel zwischen den mechanischen Komponenten bestehen muss. Wenn Sie beim Nachführen bei großer Vergrößerung einen Sten einstellen (z.B. im Fadenkreuzokular) bemerken Sie leichte Abweichungen während einer Schneckenumdrehung die den Stern um das eigentliche Zentrum wandern lassen. Wenn Sie einen PEC-Zyklus aufzeichnen, werden alle Korrekturbewegungen, welche Sie während einer kompletten Schneckenumdrehung tätigen, gespeichert. Diese Korrekturen werden danach automatisch wiederholt. Somit ist es möglich, den Schneckenfehler erheblich zu minimieren. Dies ist vor allem wichtig, wenn Sie langbelichtete oder hochvergrößerte Aufnahmen machen. Die PEC Funktion arbeitet natürlich nur im [slow] Modus. Testen Sie PEC, wenn Sie sich etwas mit der DynoStar X3 auskennen.

EnablePEC

Dieser Punkt ermöglicht es Ihnen, einen PEC-Record aufzuzeichnen.

DisablePEC

Mittels dieses Punktes können Sie die PEC Funktion wieder ausschalten.

RecordPEC

Wählen Sie diese Funktion, um einen neuen PEC-Record aufzuzeichnen. Verlassen Sie das Menü und kehren Sie in den Tracking-Modus zurück. Starten Sie die Aufzeichnung des PEC indem Sie den Schiebeschalter von [fast] auf [slow] schalten. Wenn Sie es benötigen, können Sie den PEC-Record unterbrechen oder einen neuen Record starten, indem Sie einfach den Schiebeschalter in die [fast] und danach wieder in die [slow] Position bewegen. Während der PEC-Record läuft, zeigt das Display PEC01 bis PEC31 an. Wenn PEC31 verloschen ist, ist der Record vollständig. Dieser Record bleibt solange gespeichert, bis er von einem neuen Record überschrieben wird. Sollten Sie der Meinung sein, dass Ihr PEC nicht richtig arbeitet, überschreiben Sie einfach den alten Eintrag mit einem neuen Record.

RA-Motor*Gear

Diese Einstellung legt die Beziehung zwischen Schritten des Schrittmotors und Komplettumdrehung der Schnecke fest. Bei der MillenniumMount muss der Wert 3600 sein. Dieser Wert muss exakt stimmen um eine ordnungsgemäße Funktion des PEC zu gewährleisten.

LOCATION
Diese Einstellungen sind sehr wichtig, um den Horizont zu berechnen und die Refraktion einzelner Objekte zu ermitteln. 

Site&Longitude

Geben Sie hier bitte Ihre Zeitzone ein (Differenz zwischen Greenwich Zeit, GMT oder UT). Die Zeitzone ist positiv, wenn Sie östlich von Greenwich beobachten, negativ, wenn Sie westlich von Greenwich beobachten. Weiterhin geben Sie bitte Ihren Längengrad ein. Auch einen Namen, z.B. den des Standortes, können Sie einprogrammieren.

SetLatitude

Geben Sie bitte hier den Breitengrad Ihres Beobachtungsstandortes ein.

ProgXSpeed

Mit diesem Menü können Sie die 9 Geschwindigkeitsstufen für den [fast] Modus einstellen. Dabei kommt  #9 die GO-TO Geschwindigkeit zu. Bitte beachten Sie, dass mit abnehmender Spannung und abnehmendem zur Verfügung stehenden Strom auch die Maximalgeschwindigkeit abnimmt. Die Elektronik schaltet die Motoren ab, sobald gewisse werte unterschritten werden. Der von uns verwendete Maximalwert bei 24V 5A ist 1100x (4,4°/Sekunde). Bitte eruieren Sie, welche Geschwindigkeit mit Ihrem Gerät bei der jetzigen Spannungs- und Stromversorgung möglich ist.

SHOW

ShowWhileTrack

Hier können Sie einstellen, welche Informationen währen des Tracking-Modus vom Display angezeigt werden sollen.

Amp_Volt_Temp

Dieses Menü zeigt Temperatur (intern), angelegte Spannung sowie derzeit konsumierte Stromstärke an. Diese Anzeige ist nützlich, wenn lange belichtet wird und/oder die Batterie nicht mehr voll  geladen ist. Eine Warnung bei Unterspannung informiert Sie dennoch zusätzlich im Display. 

UniT&LocalT

Zeigt die Universalzeit (Greenwich Zeit) und Ihre Zonenzeit an.

SidT&LocalT

Zeigt die Sternzeit (Sidereal Time) und Lokalzeit an.

Encoder

Zeigt die in den Encodern ausgelesenen Positionen von RA und DE an. Die Anzeigen sind nur dann richtig, wenn zuvor die Encoder eingestellt wurden (SetEncoder) und ein Align1* ausgeführt wurde.

ENCODERTEST
Diese Funktion wird üblicherweise nicht benötigt und dient der unabhängigen Überprüfung der Encoder. Es werden keine anderen Einstellungen der Steuerung beeinträchtigt. Folgende Punkte können getestet werden:

RefObjLeft

RefObjRight

RefNumLeft

RefNumRight

ShowEncoder

SetEncoder

MOTORS

SetGearing

Lesen Sie dazu bitte den Abschnitt [Erste Einstellungen / Motor-Setup].

MotorCurrent

Hier legen Sie die abgegebenen Motorströme für beide Betriebsmodi fest. Im Abschnitt [Erste Einstellungen / Motor-Setup] wurde dieser Punkt bereits angesprochen. Bei sehr leichten Geräten kann man z.B. den Wert für [slow] weit nach unten setzen um Energie zu sparen.

Acelleration

Sie können aus 7 verschiedenen Beschleunigungs- und Bremsrampen auswählen. Hierbei ist Stufe 1 die langsamste Beschleunigung während Stufe 7 schlagartig die Motoren bewegt. Je schwerer oder länger das Gerät ist, umso geringer sollte diese Rampe sein. Standardeinstellung für die MillenniumMount ist 2-3.

Directions

Die Einstellung der Laufrichtung ist von Bedeutung, wenn Sie z.B. die Hemisphäre wechseln (Nord-Südhalbkugel). Die Einstellung der Deklination ist nicht kritisch. Sie sollten nur im Notfall in dieses Menü gehen. 

C-Symmetry

Wie bereits angesprochen, ist dieser Menüpunkt heikel und sollte auf keinen Fall ohne Grund durchgeführt werden. Lesen Sie dazu bitte auch das Kapitel [Erste Einstellungen / Motor-Setup]. Bevor Sie diesen Schritt tun, sollten Sie uns kontaktieren. Eine Fehleinstellung kann die Steuerung stark in der Funktion beeinträchtigen! Lösen Sie zuerst die Spannungsversorgung und verbinden Sie diese nach 1 Minute wieder. Gehen Sie ohne Einschalten der Motoren direkt in dieses Menü. Der Vorgang der Symmetrierung kann 1-2 Minuten dauern. Drücken Sie währenddessen bitte keine Tasten und ändern Sie die Spannung nicht. Nach den Einstellungen trennen Sie die Steuerung wieder für ca. 1 Minute bevor Sie wieder arbeiten können. Nach erfolgreichem Abgleich sollten die Motoren ruhig und ruckfrei arbeiten.

Microstep

Hier können Sie die Mikroschritte vom Halbschritt (1/2) bis zum feinsten Mikroschritt (1/64) einstellen. Natürlich ergibt der 1/64 Mikroschritt den besten Rundlauf und kaum noch wahrnehmbare Nachführgeräusche.

SET_TIME&DATE

Stellen Sie hier das korrekte Datum und die Zeit ein. Diese Einstellungen müssen nur einmal gemacht werden. Sollten Sie Einstellungen ändern müssen, trennen Sie nach der Änderung die Spannung, da die eingebaute Echtzeituhr vom System bei Booten abgefragt wird. Überprüfen Sie von Zeit zu Zeit die Einstellungen auf Ganggenauigkeit der Uhr.

Set_Time

Tragen Sie hier ausschließlich die Greenwich Zeit (GMT, UT) ein. 

Set_Date

Tragen Sie das korrekte Greenwich Datum ein.

INFO
Serial# -> Angabe der Serien-Nummer

Version# -> Versionsnummer der Software

Polaris 
Zeigt den Stundenwinkel des Polarsterns. Dies kann hilfreich bei der Polausrichtung sein.

Bright_Contrast

Stellen Sie hier passende Werte für Helligkeit und Kontrast ein.

Baudrate

Stimmen Sie die Baudrate der Datenkommunikation mit der Datenrate Ihres Astronomieprogramms ab.

MOUNTSELECT

Bitte ändern Sie an diesen Einstellungen nichts! Mit einer späteren Version werden diese Punkte zu editieren sein.

MountSelect

SaveUserDef

Reset_All

Servicecode

Wie Sie sicher schon bemerkt haben, sind nicht alle in der Anleitung beschriebenen Punkte auch sichtbar. All die Einstellungen, die normalerweise für den reibungslosen Betrieb der MillenniumMount essentiell sind, wurden verborgen um Fehleinstellungen zu vermeiden. Das erspart Ihnen einen Anruf bei uns und uns eine Menge Arbeit. Sollten Sie dennoch unlösbare Probleme mit der Steuerung haben, erhalten Sie von uns den Servicecode für Ihre Steuerung. Sie sind sodann in der Lage, auch verborgene Menüs und Einstellungen zu editieren.

Trouble Shooting

Wenn Sie sich diese Anleitung sorgfältig durchgelesen haben, sollte es normalerweise keine Fragen mehr geben. Dennoch schreiben wir einige der häufigsten Frage hier auf und beantworten diese.

Die DynoStar X3 funktioniert nicht!

Bitte überprüfen Sie die Polarität der Versorgungsspannung.

Der Motor läuft nicht sauber und rund

Mirkoschritt ist zu groß gewählt (kleiner als 1/64), Motorstrom ist zu klein gewählt (Minimum 2000mA), C-Symmetry Wert ist falsch (Einstellung ändern) Bitte Anleitung beachten!

Der Motor stoppt bei einer gewissen Geschwindigkeit und hört sich seltsam an

Die möglichen Ursachen: 1. Der Motorstrom ist zu gering, 2. Die Geschwindigkeit ist zu hoch gewählt, 3. Die Spannung ist zu gering (Last), 4. Die RA-Achse ist nicht oder ungenügend ausbalanciert.

Die Motoren stoppen und  machen komische Geräusche

Trennen Sie sofort die Stromversorgung! Entweder limitiert Ihr Netzgerät den Ausgangsstrom oder die Spannung ist zu gering. Da eine gewisse Leistung von den Motoren gefordert wird, sinkt bei hoher last möglicherweise die Spannung zu weit ab. Benutzen Sie bitte ein Netzgerät mit höherem Ausgangsstrom oder eine frisch geladene Batterie. Benutzen Sie ein 24V Netzteil (bei uns erhältlich). 

Normale Nachführung ist nicht möglich

Haben Sie die Laufrichtung der Motoren richtig eingestellt? Die RA Frequenz muss 9.19177 Hz betragen. Ist Ihre Montierung korrekt eingenordet? Haben Sie vielleicht die Motorkabel vertauscht? Ist das PEC vielleicht mit falschen Daten eingeschaltet?

Das Display blinkt

Dies ist ein Anzeichen dafür, dass Ihre Betriebsspannung zu gering ist (unter 10 Volt).

Das Display zeigt keine RA und DE Koordinaten

Wählen Sie im Menü [SHOW/ShowWhileTrack] den Punkt Coordinates.

RA und DE Koordinaten machen große Sprünge

Setzen Sie die Encodertoleranz auf größer 0°.

RA und DE Koordinaten zeigen die falsche Richtung an

Überprüfen Sie Ihre Einstellungen für SetGearing sowie SetEncoder. Haben Sie die erste Polausrichtung (Align1*) auf der falschen Seite gemacht?

GO-TO funktioniert nicht

Schalten Sie den Encoder aus (Encodertoleranz =0). Überprüfen Sie Ihre Einstellungen für SetGearing. Haben Sie das Align2** ausprobiert? Testen Sie zuerst das Align1*! Ist PEC eingeschaltet?  Versuchen Sie GO-TO ohne PEC.

Ich kann keine Objekte in der Datenbank finden!

Haben Sie zu viele Filter eingeschaltet? Vielleicht ist Ihr Objekt zu leuchtschwach und deshalb noch nicht in der Datenbasis enthalten?

The_Sky™ gibt mir Fehlermeldungen

Sind die Baudraten identisch zwischen Programm und DynoStar X3? Haben Sie das mitgelieferte Datenkabel am PC angeschlossen? Haben Sie den falschen COM-Port gewählt? Haben Sie LX200 Kompatibilität im Skyprogramm gewählt? Haben Sie eine alte Version von The_Sky™?

Ich kann den Fehler nicht finden!

Schalten Sie die DynoStar X3 aus und schließen Sie sie nach einigen Minuten erneut an die Spannungsversorgung an. Kontaktieren Sie uns, wenn sich der fehler nicht beheben lässt, wir können Ihnen wahrscheinlich helfen!

support@millenniummount.de
sigurd@boxdoerfer.de
Vielen Dank für Ihre Geduld beim Lesen dieser Anleitung! Wir wünschen Ihnen viele klare Nächte und viele Beobachtungserfolge mit der MillenniumMount und der DynoStar X3 !!!

Der Hersteller

Alle genannten Marken und Labels sind Eigentum der jeweiligen Inhaber. Technische Änderungen im Zuge der Weiterentwicklung sowie Irrtum und Druckfehler sind vorbehalten.
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