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i }mbosor Hintergrund

Robotic|Solar Observation Telescope

Canon EOS 300D DSLR

Einflhrungsjahr 2003

3072 x 2048 Pixel

6.3 Megapixel

e 7.4Xx7.4 um pro Pixel

e 22.7 mmx 15.1 mm CMOS

= CHF 1°500.-

= Verbindet SLR Bildakquisition
mit CCD Bildbearbeitungstechnik.
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} roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Dokumentation der Sonnenaktivitat

© Eine liickenlose Dokumentation der Photo-
spharenaktivitat der Sonne mittels taglichen
DSLR Aufnahmen ist méglich! Da sich diese
wie CCD Aufnahmen auswerten lassen, kdnnen
somit auch Positionen, Flachen und Helligkeiten
von Flecken und Fackeln routinemassig be-

stimmt werden!

© somit kénnen mit Amateurmitteln endlich die
,Greenwich Photoheliographic Results* (welche
auf taglichen Fotografien mit 20 cm Durchmesser
basierten und 1976 eingestellt wurden) sowie die
Serie taglicher Zeichnungen der Sonnenphoto-
sphéare mit 25 cm Durchmesser, welche seit
1996 nicht mehr sichergestellt ist, fortgefthrt

werden!
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¢ . Hintergrund

Robotic|Solar Observation Telescope

Das Projekt roboSOT

= Die Realisierung eines robotischen Sonnen -
uberwachungsinstruments ist nach dem
heutigen Stand der Technik mit Amateur -
mitteln moglich.

o Kurt Niklaus macht im Sommer 2004 darauf WM
aufmerksam, dass in der Nahe der Sternwarte H m “-
Uecht bei Niedermuhlern in 960 m asl ein ],| o .

ehemaliger Sonnenbeobachtungsturm der
Universitat Bern gemietet werden kann.

= Im Oktober 2004 wird das Projekt ,Robotic
Solar Observation Telescope” (roboSOT)
lanciert.
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",,obosm Anforderungen

Robotic|Solar Observation Telescope

« Grundsatz: ,Das Ziel bestimmt den Weg!“

 Hauptziel: Automatische digitale Sonnenaktivitatstiberwachung.

— Ansteuerung der Sonne, Fokussierung, Nachftihrung, Wetteriiberwachung.
— Automatische Akquisition und (Vor)verarbeitung der DSLR Rohbilder.

— Automatische Objekterkennung und Kenngréssenbestimmung.

 Frihe Entscheide (2004):

= MaxIlm DL/CCD + DSLR fur Auswertung und Akquisition.

= ACP Observatory Control Software flr den robotischen Betrieb.
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"mbosor Anforderungen

Robotic|Solar Observation Telescope

ACP Observatory Control Architecture

Planetarium
Software

Maxlm DLACCD

AP Weather B0 Telescope B 020 Dome B0 Focuser |

a

Sofbeiane

ASCOM Driver Laysr
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roboSOT

Robotic| Solar Observation Telescope

Fik=ie{m] 0 Astronomy Common Object Model

Dr. Thomas K. Friedli

Astranarmy Pragram With
Built-In Davice Control

Each program must have its
own code for device control

Vendors must write all device
control code

Mew devices require new
releases of programs

Bugs in device control require
new releases of programs

Anforderungen

Open
(ASCOM)

Vendor's Program(s) With Any Vendor's Astranomy Programis)
Davice Plug-In Faatuna in any language

Public/Standard

Device Specific

Suppored Devices

Several of vendor's programs " Vendor-independent: any
can share device control code program can use a driver

Anyone can write device control v Anyone can write and support
plug-ing drivers

Mew davices require only new v New devices require only
plug-ins drivers

Bugs in device control require v Bugs in device control require
only new plug-ins only new drivers
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",,obosm Anforderungen

Robotic|Solar Observation Telescope

« Grundsatz: ,Das Ziel bestimmt den Weg!“

 Hauptziel: Automatische Sonnenaktivitatsiberwachung.

— Ansteuerung der Sonne, Fokussierung, Nachftihrung, Wetteriiberwachung.
— Automatische Akquisition und (Vor)verarbeitung der DSLR Rohbilder.

— Automatische Objekterkennung und Kenngréssenbestimmung.

 Frihe Entscheide (2004):

= MaxIlm DL/CCD + DSLR fur Auswertung und Akquisition.
= ACP Observatory Control Software flr den robotischen Betrieb.
= Meade 10“ LX-200 GPS SC-Reflektor als Hauptinstrument.
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Robotic|Solar Observation Telescope

Anforderungskatalog

e Freier Innendurchmesser: min. 2 m
e Aussendurchmesser: max. 2.8 m
e Maximale Bauhdhe: 2 m

 Maximales Gewicht: 500 kg

* Motorisierung

e ASCOM Treiber

Kostendach: 20‘000 CHF

Dr. Thomas K. Friedli

Anforderungen
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roboSOT

Robotic| Solar Observation Telescope

e ROBO-DOME
von Technical Innovations

. Drehkuppel mit Unterbau
. Passend fur 10 LX-200 GPS

. Motorisiert und Automatisiert mit Digital
Dome Works Hardware und Software

. ASCOM Treiber, ACP mitgeliefert

. 5000.- USD (ohne Fracht aus USA)

Dr. Thomas K. Friedli

Marktrecherche
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" } roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

ROBO-DOME
von Technical Innovations

. Drehkuppel mit Unterbau
. Passend fur 10 LX-200 GPS

. Motorisiert und Automatisiert mit Digital
Dome Works Hardware und Software

. ASCOM Treiber, ACP mitgeliefert

. 5000.- USD (ohne Fracht aus USA)

=  Nur 130 cm (50“) hoch!

=  Platz nur fur Fernrohr (ohne Stativ)!

=  Sehr interessant, aber zu klein.

Dr. Thomas K. Friedli

Marktrecherche
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} roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

o Diffraction Limited bietet ein eigenes
Kontrollsystem fur Kuppeln und
Schiebedacher an (MaxDome):

Dr. Thomas K. Friedli

Marktrecherche
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} roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

o Diffraction Limited bietet ein eigenes
Kontrollsystem fir Kuppeln und
Schiebedacher an (MaxDome):

e Zwel Platinen
e ASCOM Treiber

» Das Kontrollsystem kann direkt in die

Kuppeln von Sirius Observatories
eingebaut werden.

Dr. Thomas K. Friedli

Marktrecherche




*roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

o Diffraction Limited bietet ein eigenes
Kontrollsystem fir Kuppeln und
Schiebedacher an (MaxDome):

e Zwel Platinen
e ASCOM Treiber

» Das Kontrollsystem kann direkt in die
Kuppeln von Sirius Observatories
eingebaut werden.

e Home Model: 2.3 m Durchmesser.
 Motorisierbar, Fernsteuerbar.
e 15'000.- CHF

= Mit Unterbau zu hoch (2.83 m)!
= Ohne Unterbau zu breit (Shutter)!

Dr. Thomas K. Friedli

Marktrecherche
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=
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roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Astro Haven (Enterprises)

e 2.1 m (7 Clamshell Kuppel

*  Max. Aussendurchmesser: 2.45 m
* Nicht drehbar, vollstandig 6ffenbar
 Bauhothe 63“ (160 cm)

«  Kein Unterbau (nétig)

* Untersetzringe (,Raiser”) a 12" (30 cm)

Gewicht: 200 kg

. Motorisiert

Computeranschluss

* Kosten ohne Transport: 11°000.- CHF

Dr. Thomas K. Friedli

Marktrecherche
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* roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Anforderungskatalog

e Freier Innendurchmesser: min. 2 m
e Aussendurchmesser: max. 2.8 m
e Maximale Bauhdhe: 2 m

 Maximales Gewicht: 500 kg

 Motorisierung

e ASCOM Treiber

Kostendach:; 20°000 CHF

Dr. Thomas K. Friedli

Anforderungen
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roboSOT

Robotic| Solar Observation Telescope

Vorteile

. Kein Slaving, kein Parkieren

. Rasche Einsatzbereitschaft

. Instrumentenstellung egal

. ~Full Sky* Zugriff

. Rascher Thermischer Ausgleich
. Kein Kuppelseeing

. Direkter Zugriff Instrumente

Nachteile

. Lichtschutz
. Windschutz
. Luftfeuchte

e Zugang nur von Unten

= Zur robotischen Sonnentiberwachung geeignet.

Dr. Thomas K. Friedli

Clamshell Design
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' roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Meilensteine

5.4.2005 Anfrage Offerte

Dr. Thomas K. Friedli

Bestellung und Lieferung
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' roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Meilensteine

5.4.2005 Anfrage Offerte

1.5.2005 Bestellung
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Bestellung und Lieferung
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' roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Meilensteine

5.4.2005 Anfrage Offerte
1.5.2005 Bestellung

11.5.2005 Rechnung 11'000 CHF
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Bestellung und Lieferung
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' roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Meilensteine

5.4.2005 Anfrage Offerte
1.5.2005 Bestellung
11.5.2005 Rechnung 11'000 CHF

27.5.2005 Zahlungseingang bestéatigt
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Bestellung und Lieferung
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' roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Meilensteine

5.4.2005

1.5.2005

11.5.2005

27.5.2005

1.6.2005

Anfrage Offerte
Bestellung

Rechnung 11'000 CHF
Zahlungseingang bestatigt

Nearing completion
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Bestellung und Lieferung
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' roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Meilensteine

5.4.2005

1.5.2005

11.5.2005

27.5.2005

1.6.2005

22.6.2005

Anfrage Offerte
Bestellung

Rechnung 11'000 CHF
Zahlungseingang bestatigt
Nearing completion

Ready for pickup
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Bestellung und Lieferung
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roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Meilensteine

5.4.2005

1.5.2005

11.5.2005

27.5.2005

1.6.2005

22.6.2005

1.7.2005

Anfrage Offerte
Bestellung

Rechnung 11'000 CHF
Zahlungseingang bestatigt
Nearing completion
Ready for pickup

Shipping from Vancouver

Dr. Thomas K. Friedli

Bestellung und Lieferung
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roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Meilensteine

5.4.2005

1.5.2005

11.5.2005

27.5.2005

1.6.2005

22.6.2005

1.7.2005

19.8.2005

Anfrage Offerte
Bestellung

Rechnung 11'000 CHF
Zahlungseingang bestatigt
Nearing completion
Ready for pickup

Shipping from Vancouver

Ankunft Zollfreilager Basel

Dr. Thomas K. Friedli

Bestellung und Lieferung
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roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Meilensteine

5.4.2005

1.5.2005

11.5.2005

27.5.2005

1.6.2005

22.6.2005

1.7.2005

19.8.2005

26.8.2005

Anfrage Offerte
Bestellung

Rechnung 11'000 CHF
Zahlungseingang bestatigt
Nearing completion
Ready for pickup

Shipping from Vancouver
Ankunft Zollfreilager Basel

Rechnung DHL 6‘'000 CHF
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Bestellung und Lieferung
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roboSOT

Robotic| Solar Observation Telescope

Meilensteine

5.4.2005

1.5.2005

11.5.2005

27.5.2005

1.6.2005

22.6.2005

1.7.2005

19.8.2005

26.8.2005

29.8.2005

Anfrage Offerte

Bestellung

Rechnung 11'000 CHF
Zahlungseingang bestatigt
Nearing completion

Ready for pickup

Shipping from Vancouver
Ankunft Zollfreilager Basel
Rechnung DHL 6‘'000 CHF

Ankunft Uecht

Dr. Thomas K. Friedli

Bestellung und Lieferung
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",,o,,osm Bestellung und Lieferung

Robotic|Solar Observation Telescope

Meilensteine

5.4.2005 Anfrage Offerte
1.5.2005 Bestellung
11.5.2005 Rechnung 11'000 CHF

27.5.2005 Zahlungseingang bestéatigt

1.6.2005 Nearing completion
22.6.2005 Ready for pickup
1.7.2005 Shipping from Vancouver

19.8.2005 Ankunft Zollfreilager Basel

26.8.2005 Rechnung DHL 6‘000 CHF

29.8.2005 Ankunft Uecht
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Robotic|Solar Observation Telescope

Meilensteine

5.4.2005

1.5.2005

11.5.2005

27.5.2005

1.6.2005

22.6.2005

1.7.2005

19.8.2005

26.8.2005

29.8.2005

Anfrage Offerte

Bestellung

Rechnung 11'000 CHF
Zahlungseingang bestatigt
Nearing completion

Ready for pickup

Shipping from Vancouver
Ankunft Zollfreilager Basel
Rechnung DHL 6'000 CHF

Ankunft Uecht
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Bestellung und Lieferung
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Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005 Offnen Rollhitte

Dr. Thomas K. Friedli

Bestellung und Lieferung
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roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005 Offnen Rollhitte

3.6.2005 Lift-down Refraktor
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roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005 Offnen Rollhitte

3.6.2005 Lift-down Refraktor
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Bestellung und Lieferung
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Vorarbeiten

25.5.2005 Offnen Rollhitte

3.6.2005 Lift-down Refraktor

Dr. Thomas K. Friedli

Bestellung und Lieferung
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roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005 Offnen Rollhitte

3.6.2005 Lift-down Refraktor

Dr. Thomas K. Friedli

Bestellung und Lieferung
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Robotic| Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005 Offnen Rollhitte

3.6.2005 Lift-down Refraktor
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Bestellung und Lieferung
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Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005 Offnen Rollhitte

3.6.2005 Lift-down Refraktor

Dr. Thomas K. Friedli

Bestellung und Lieferung
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roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005 Offnen Rollhitte

3.6.2005 Lift-down Refraktor

Dr. Thomas K. Friedli

Bestellung und Lieferung
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Bestellung und Lieferung

Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten 4

25.5.2005 Offnen Rollhitte

3.6.2005 Lift-down Refraktor

28.7.2005 Montage neue Stahlsaule

AUAS \
RN
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Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005 Offnen Rollhitte
3.6.2005 Lift-down Refraktor
28.7.2005 Montage neue Stahlsaule

15.8.2005 Erganzen Terrassenboden

Dr. Thomas K. Friedli

Bestellung und Lieferung
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roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005

3.6.2005

28.7.2005

15.8.2005

31.8.2005

Offnen Rollhitte

Lift-down Refraktor
Montage neue Stahlsdule
Erganzen Terrassenboden

Lift-off Clamshell Kuppel
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Bestellung und Lieferung
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Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005

3.6.2005

28.7.2005

15.8.2005

31.8.2005

Offnen Rollhitte

Lift-down Refraktor
Montage neue Stahlsdule
Erganzen Terrassenboden

Lift-off Clamshell Kuppel
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Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005

3.6.2005

28.7.2005

15.8.2005

31.8.2005

Offnen Rollhitte

Lift-down Refraktor
Montage neue Stahlsdule
Erganzen Terrassenboden

Lift-off Clamshell Kuppel
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Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005

3.6.2005

28.7.2005

15.8.2005

31.8.2005

Offnen Rollhitte

Lift-down Refraktor
Montage neue Stahlsdule
Erganzen Terrassenboden

Lift-off Clamshell Kuppel
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Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005

3.6.2005

28.7.2005

15.8.2005

31.8.2005

Offnen Rollhitte

Lift-down Refraktor
Montage neue Stahlsdule
Erganzen Terrassenboden

Lift-off Clamshell Kuppel

Dr. Thomas K. Friedli

Bestellung und Lieferung

i *

52



roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005

3.6.2005

28.7.2005

15.8.2005

31.8.2005

Offnen Rollhitte

Lift-down Refraktor
Montage neue Stahlsdule
Erganzen Terrassenboden

Lift-off Clamshell Kuppel
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Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005

3.6.2005

28.7.2005

15.8.2005

31.8.2005

Offnen Rollhitte

Lift-down Refraktor
Montage neue Stahlsdule
Erganzen Terrassenboden

Lift-off Clamshell Kuppel
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roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005

3.6.2005

28.7.2005

15.8.2005

31.8.2005

Offnen Rollhitte

Lift-down Refraktor
Montage neue Stahlsdule
Erganzen Terrassenboden

Lift-off Clamshell Kuppel
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Robotic|Solar Observation Telescope

Vorarbeiten

25.5.2005

3.6.2005

28.7.2005

15.8.2005

31.8.2005

Offnen Rollhitte

Lift-down Refraktor
Montage neue Stahlsdule
Erganzen Terrassenboden

Lift-off Clamshell Kuppel
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LS } roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Montage

. Ausrichtung Ost — West
. Teerbeet

. 4 Schrauben

. Silikonabdichtung

Dr. Thomas K. Friedli

Montage und Innenausbau
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}mbosor Montage und Innenausbau

Robotic|Solar Observation Telescope

Montage

. Ausrichtung Ost — West
. Teerbeet
. 4 Schrauben

. Silikonabdichtung

Innenausbau

. Schalenbretterboden
. Kabelkanal

. Einstiegsluke
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",,obosm Montage und Innenausbau

Robotic|Solar Observation Telescope

Montage

. Ausrichtung Ost — West
. Teerbeet

. 4 Schrauben

. Silikonabdichtung

Innenausbau

. Schalenbretterboden
. Kabelkanal

. Einstiegsluke

Mangelbeseitigung

. Stromzufuhr zu beiden Motoren ausgerissen.
. Segmentverbindungen nicht abgedichtet.

. Kleinflachige Transportschaden in Lackschicht.

Dr. Thomas K. Friedli 60



Robotic|Solar Observation Telescope

First Light

. Instrument am 8.9.2005 montiert
. First Light mit Canon EOS 300D
. Second Light am 15.9.2005

Dr. Thomas K. Friedli

Montage und Innenausbau
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15.09.2005 7:54 UT e o Meade 10" LX200 GPS

Dr. Thomas K. Friedli, Belp K . ol Canon EOS 300D DSLR




",,obosor Montage und Innenausbau

Robotic|Solar Observation Telescope

Komfort

. Sitzbank fiir 2 Personen.
. Ablagetisch.

. 3 Leuchtstoffrohrenlampen (zwei weiss, eine rot)
von PC fernbedienbar.

. 4 unabhéangig voneinander fernbedienbare
Stromkreise (2 Kuppel, 2 Instrument).

Dr. Thomas K. Friedli
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roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Komfort

. Sitzbank fiir 2 Personen.
. Ablagetisch.

. 3 Leuchtstoffrohrenlampen (zwei weiss, eine rot)
von PC fernbedienbar.

. 4 unabhéangig voneinander fernbedienbare
Stromkreise (2 Kuppel, 2 Instrument).

Status

. Aussen-Webcam mit Blick von N auf Kuppel
(Internetupdate alle 5 Minuten; Serverroom live).

Dr. Thomas K. Friedli

Montage und Innenausbau




q . Montage und Innenausbau

Robotic|Solar Observation Telescope

Komfort

. Sitzbank fiir 2 Personen.

. Ablagetisch.

. 3 Leuchtstoffrohrenlampen (zwei weiss, eine rot)
von PC fernbedienbar.

. 4 unabhéangig voneinander fernbedienbare
Stromkreise (2 Kuppel, 2 Instrument).

Status

. Aussen-Webcam mit Blick von N auf Kuppel
(Internetupdate alle 5 Minuten; Serverroom live).

. Webcam mit Blick auf Instrument und Spalt
(Internetupdate alle 5 Minuten; Serverroom live).
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Montage und Innenausbau

roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Komfort

. Sitzbank fiir 2 Personen.
. Ablagetisch.

. 3 Leuchtstoffrohrenlampen (zwei weiss, eine rot)
von PC fernbedienbar.

. 4 unabhéangig voneinander fernbedienbare
Stromkreise (2 Kuppel, 2 Instrument).

Status

. Aussen-Webcam mit Blick von N auf Kuppel
(Internetupdate alle 5 Minuten; Serverroom live).

. Webcam mit Blick auf Instrument und Spalt
(Internetupdate alle 5 Minuten; Serverroom live).

. Davis Temperatur und Feuchtefuhler
(Internetupdate alle 15 Minuten; Serverroom live).

Dr. Thomas K. Friedli 66
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e Platz fir 1 — 2 Personen
» Kein Eingang

» Die Kuppel kann nur mittels
zweier Motoren getffnet oder
geschlossen werden. Hand-
betrieb ist nicht vorgesehen.

» Der Antrieb erfolgt tiber ein
Gurtsystem (Sicherheitsgurte).

Dr. Thomas K. Friedli 68
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* Platz fur 1 — 2 Personen

» Kein Eingang

» Die Kuppel kann nur mittels
zweier Motoren getffnet oder

geschlossen werden. Hand-
betrieb ist nicht vorgesehen.

» Der Antrieb erfolgt tiber ein
Gurtsystem (Sicherheitsgurte).

» Das Steuergerat mit 4
Bedienungskndpfen und
Computeranschluss ist fix im
Innern montiert.
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e Platz fir 1 — 2 Personen
» Kein Eingang

» Die Kuppel kann nur mittels
zweier Motoren getffnet oder
geschlossen werden. Hand-
betrieb ist nicht vorgesehen.

» Der Antrieb erfolgt tiber ein
Gurtsystem (Sicherheitsgurte).

» Das Steuergerat mit 4
Bedienungskndpfen und
Computeranschluss ist fix im
Innern montiert.

» Die beiden Kuppelhélften kén-
nen von einander unabhangig
geoffnet und geschlossen
werden.

+ Teilweises Offnen oder
Schliessen ist moéglich, so dass
z.B. ein ,Nackenschutz" gegen
die Bise errichtet werden kann.

» Magnetische Endschalter sind
vorhanden.
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» Kein Eingang

» Die Kuppel kann nur mittels
zweier Motoren getffnet oder

geschlossen werden. Hand-
betrieb ist nicht vorgesehen.

» Der Antrieb erfolgt tiber ein
Gurtsystem (Sicherheitsgurte).

» Das Steuergerat mit 4
Bedienungskndpfen und
Computeranschluss ist fix im
Innern montiert.

» Die beiden Kuppelhélften kén-
nen von einander unabhangig
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+ Teilweises Offnen oder
Schliessen ist moglich, so dass
z.B. ein ,Nackenschutz" gegen
die Bise errichtet werden kann.

» Magnetische Endschalter sind
vorhanden.
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Durchschlupf Gurten

Das eine Ende der Gurten ist am unteren Rand der
beiden oberen Segmente fix angeschraubt.

Das andere Ende ist durch eine Klemme gezogen,
welche mit 2 Schrauben justiert werden kann.

Beim Offnen und Schliessen entstehen kurzzeitig
grossere Zugbelastungen auf die Gurte.

Sind die Gurte zu lang, stossen die beiden oberen
Segmente nicht mehr aneinander und die Kuppel ist
undicht.

Eine Reibungsbremse von Kurt Niklaus schafft
Abhilfe.

Dr. Thomas K. Friedli

Mangelbeseitigung
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Flugschnee

. Im Winter 2005/2006 lag wiederholt bis zu 2 cm Neuschnee
am Kuppelboden und auf den Instrumenten!

Dr. Thomas K. Friedli

Mangelbeseitigung
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Flugschnee

Im Winter 2005/2006 lag wiederholt bis zu 2 cm Neuschnee
am Kuppelboden und auf den Instrumenten!

In der Nahe der beiden Drehachsen befinden sich bei ge-
schlossener Kuppel zwischen den Segmenten grossere
Offnungen, durch welche Wind und Thermik leicht Flug-
schnee ins Innere der Kuppel verfrachten kénnen.

Dr. Thomas K. Friedli
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76



roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

Flugschnee

. Im Winter 2005/2006 lag wiederholt bis zu 2 cm Neuschnee
am Kuppelboden und auf den Instrumenten!

. In der Nahe der beiden Drehachsen befinden sich bei ge-
schlossener Kuppel zwischen den Segmenten grdssere
Offnungen, durch welche Wind und Thermik leicht Flug-
schnee ins Innere der Kuppel verfrachten kénnen.

. Kurt Niklaus konstruierte eine zusatzliche Aussenhdille aus
Stamoid, welche von der Fa Liebi in Spiez genaht wurde und
mittels Spannsets an der Kuppel befestigt wird (1800 CHF).

Dr. Thomas K. Friedli
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Offnungen, durch welche Wind und Thermik leicht Flug-
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Flugschnee

. Im Winter 2005/2006 lag wiederholt bis zu 2 cm Neuschnee
am Kuppelboden und auf den Instrumenten!

. In der Nahe der beiden Drehachsen befinden sich bei ge-
schlossener Kuppel zwischen den Segmenten grossere
Offnungen, durch welche Wind und Thermik leicht Flug-
schnee ins Innere der Kuppel verfrachten kénnen.

. Kurt Niklaus konstruierte eine zusatzliche Aussenhdille aus
Stamoid, welche von der Fa Liebi in Spiez genaht wurde und
mittels Spannsets an der Kuppel befestigt wird (1800 CHF).

Nachteile

. Bessere Isolation, Grossere Absorption: Das Kuppelinnere
erwarmt sich mit der grauen Aussenhdiille starker als ohne.

. Muss mit entsprechend angepasstem Beobachtungsplan
aufgefangen werden (Adaptionszeit; Zwischenliftungen).

Vorteile

. Kein Schnee/ Eis und Dreck auf den Aussenlaufflachen der
Segmente. Dadurch kann die Kuppel auch nach starkem
Schneefall und unabhéangig vom Verschmutzungsgrad (Vogel!)
geoffnet werden.

. Schont die Dichtungsgummis zwischen den Segmenten.

Dr. Thomas K. Friedli

Mangelbeseitigung
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Computeranschluss
. RS-232 Anschluss vorhanden.

=  Keine Beschreibung.
= Kein ASCOM Treiber.

Steuerbefehle

. Johannes Utzinger vom AIUB decodierte im Herbst
2005 den ,Steuerbefehlssatz” via Try-and-Error mit
Hyperterminal.

. Steuerung via PC mittels Clamup von Tigrasoft
(unregistrierbar, nicht automatisierbar).

Dr. Thomas K. Friedli

Fernsteuerung
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Computeranschluss
. RS-232 Anschluss vorhanden.

=  Keine Beschreibung.
= Kein ASCOM Treiber.

Steuerbefehle

. Johannes Utzinger vom AIUB decodierte im Herbst
2005 den ,Steuerbefehlssatz” via Try-and-Error mit
Hyperterminal.

. Steuerung via PC mittels Clamup von Tigrasoft
(unregistrierbar, nicht automatisierbar).

ASCOM Treiber

. Sommer 2008: Treiber selber schreiben!

. ASCOM Dome Standard 1.0.

Dr. Thomas K. Friedli

-
E? ASCOM Dome Interface Standard 1.0

m FE o«

Aushlenden  Suchen Zuriick.

Inhalt Ilndex } ﬁuchenl Eavolilen}

Fernsteuerung

Startseite

AEE)

i

Drucken  Optiohen

= Q@ Dome Object
Overview
= ] Propetties
E Altitude:
(2] &tHome
2] MtPark.
2] Azimuth
E CarFindHome
7] CanPark
2] CanSettltitude
[2] CanSetbzimuth
E CanSetPark
2] CanSetShutter
E CanSlave
(7] CanSynotzimuth
E Cornected
E Description
E Driverlnfo
2] InterfaneVersion
E MNarne
2] ShutterStatus
E Slaved
7] Slewing
= m Wethods
(2] AbortSlew
E CloseShutter
(2] CommandBlind
E CarnrmandB ool
E CammandS tring
E FindHome
[2] OpenShutter
E Park.
2] SetPark
E SetupDialog
[7] SlewToshiude
E SlewTodzimuth
E SuncT adazimuth
= Q2| Error Messages
Overview

[2] Property or method not supported

Dome Interface Standard 1.0
' Programmer’'s Reference
ASCOM

Please conduct discussions regarding this
interface and its usage on the ASCOM-Talk List.

Click here to join ASCOM-Talk

Intreduction

This document describes the interface used by low-level
dome "driver” components as part of the Astronomy
Common Object Model (ASCOM). Components that
implement this interface can provide way for programs to
control various domes and roll-off roofs via a standard set of
properties and methods. The characteristics of this interface
comply with the ASCOM Quality Guidelines, assuring
consistent behavior and compatibility with the widest
possible variety of Windows Automation clients.

To control a particular dome, a program would create an
instance of the driver for its dome controller type, then use
the standard properties and methods described in this
document to effect control of that dome. Thus any program
or script that uses the standard driver interface
automatically gains access to any dome type for which a
driver exists. For more information on ASCOM, see the
ASCOM Home Page.

This specification covers a simple, fow-level dome control
interface for opening and closing apertures, slewing, and
synchronizing. It does not provide for higher-level
operations such as dome slaving, telescope-dome geometry
transformations, weather safety, etc. These functions are
left to higher-level client programs or scripts which make use
of various ASCOM drivers and which integrate the
corresponding devices to form a complete control system.

Azimuth and Altitude

This specification provides for slewing and read-back of
dome azimuth and altitude. The intent is to create the
concept of a "window on the sky” through which the
telescope has access. Within the driver and/or control
hardware, shutters, roll-off roof sections, or other openings
may be controlled to provide only the minimum sized
aperture for the telescope, allowing the hardware to
optimize protection from ambient light and weather.

Hardware Slaving and Dome.Slaved

Dome hardware systems may provide a way to slave the
dome to the telescope without ASCOM driver and/or client
software invalvement. In this case (only) it is permitted for
the driver to return True for the Dome.CanSlave property,
and support setting the Dome.Slaved property to True.
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Computeranschluss
. RS-232 Anschluss vorhanden.

=  Keine Beschreibung.
= Kein ASCOM Treiber.

Steuerbefehle

. Johannes Utzinger vom AIUB decodierte im Herbst
2005 den ,Steuerbefehlssatz” via Try-and-Error mit
Hyperterminal.

. Steuerung via PC mittels Clamup von Tigrasoft
(unregistrierbar, nicht automatisierbar).

ASCOM Treiber

. Sommer 2008: Treiber selber schreiben!
. ASCOM Dome Standard 1.0.
. Herbst 2008: ASCOM.AstroHaven.Dome.dll

Dr. Thomas K. Friedli

Fernsteuerung

pub1ic woid openshutter()
1

string Command;
string Retstr;

if (com.Connected == false)
Connected = true;

com. Clearsuffers();

abortslew = false;

Slewing = true;

shutterstatus = shutterstate.shutteropening;
U.waitFormMilliseconds (12000;

S/ open side A
Retstr = "'
Command = "a"

do |
U.waitForMilliseconds (6007;
if (abortslew == true)

com. ClearBuffers();
break;

com. Transmit{Command);
Retstr = com.Receive();
com. Clearguffers();

T while (retstr '= "x")
A7 open side B
Retstr = "'
Command = "h"
do {
U.waitForMilliseconds (6007 ;
if (abortslew == true)
com. Cleareuffers(;
break;

com. Transmit(Command);
Retstr = com.Receive();
com.Cleareuffers();

T while (Retstr !'= "y");

Slewing = false;
if (abortslew == true)

shutterstatus = shutterstate.shutterError;
else

shutterstatus = shutterstate.shutteropen;
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e Motoren und Gurtsystem sind wartungsfrei.

* Nach dem Winter miussen ublicherweise die
Kabel der Endschalter neu verlegt werden.

* Die Gummidichtungen zwischen den
Segmenten missen gelegentlich ersetzt
werden (war bisher nicht notwendig).

= Auf der Homepage von Astro Haven kénnen
seit kurzem diverse Ersatzteile (unter
anderem auch die Motoren und die
Steuerungsbox) nachbestellt werden.

*  Eine Innenreinigung der Kuppel ist nur 1 - 2
mal pro Jahr notig. In den ersten Monaten
muss jedoch der herstellungsbedingte
hartnackige Glasfaserstaub entfernt werden.

= Insekten und Spinnen missen wirkungsvoll
vertrieben werden (Biokill).

Dr. Thomas K. Friedli 86



{j} roboSOT
Robotic| Solar Observation Telescope

e Hintergrund

« Anforderungen

« Marktrecherche

e Clamshell Design

e Bestellung und Lieferung
e Montage und Innenausbau
e Betrieb

e Mangelbeseitigung
 Fernsteuerung

e Unterhalt

« Fazit

Dr. Thomas K. Friedli

Inhalt

87



roboSOT

Robotic|Solar Observation Telescope

2.1 m Clamshell Kuppel von Astro Haven

Die Kuppel ist aufgrund enger Platzverhaltnisse und
erschwertem Zutritt fir den Publikumsbetrieb ungeeignet.

Die Kuppel ist ausgelegt fir das gemeinsame Beobachten
von 2 - 3 Personen oder den robotischen Betrieb eines
mittelgrossen Amateurteleskops bis ca. 35 cm Offnung.

Die Kuppel ist kompakt, robust, wartungsarm und eignet sich
daher flr einen untiberwachten, ferngesteuerten Betrieb. Ein
ASCOM Gerétetreiber ist seit Herbst 2008 vorhanden.

Das Preis-Leistungsverhaltnis ist besser als dasjenige
vergleichbarer Konkurrenzprodukte, wenngleich Astro Haven
die Preise kirzlich angehoben hat und die Frachtkosten von
Amerika rund 1/3 der Gesamtkosten ausmachen.

Das Clamshell Design eignet sich speziell fir Beobachtungen
wahrend des Tages (insbesondere die Sonneniberwachung)
und das Verfolgen schnell bewegter Objekte.

Auch 4 Jahre nach der Evaluation immer noch das einzige
Produkt, das allen Anforderungen genugt! Empfehlenswert.

Dr. Thomas K. Friedli

Fazit
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Tipps & Tricks

 Trueblood/Genet: Telescope Control
 Remote Control Astronomy Handbook

« Homepage von DC-3 (ACP)
« Homepages von Besitzern / Betreibern

« Homepages der Hersteller

Dr. Thomas K. Friedli
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