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Priloha 1 — Typy montazi

1 Prvym a zaroven najjednoduchs$im typom je alt-azimutdlna montaz. Na obrazku vysSie je
konkrétne typ dobson, ktory je oblibeny vzhl'adom k jednoduchosti stavby aj v domacich
podmienkach.

Dal§im typom, je uZz paralakticka montaZ, konkrétne
nemecka.

Polarna os je upevnena vzemi alebo na stative,
kolmo na nu je pripevnena deklinacna os, ktora ma
na jednom konci pripevneny teleskop ana druhom
konci protizavazie. Jej nevyhodou je skutoc¢nost, ze
teleskop nemdze nasledovat’” objekt po oblohe cely
Cas, pretoze ked dosiahne meridian, tak tuba
teleskopu narazi na stipik montaZe, a teleskop treba
pretocit. V nasom projekte bol pouzity prave tento
typ montaze.
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Americka, alebo aj vidlicova montaz. Odpada
potreba  pouzitia  protizavzia, pretoze
hmotnost  teleskopu  je  vyvaZovana
hmotnost'ou samotnej montaze. Je vhodna pre
teleskopy s kratkou tubou (Maksutov-
Cassegrain a i.), pretoze vacsie by potrebovali
dlhs$iu vidlicu, ¢im by sa znizila stabilita celej
sustavy. Laik by si povedal, ze ide vlastne o
naklonenu azimutalnu montaz, pri ktorej sa
azimutalna os nahradza polamou a vyskova
deklinac¢nou.

Anglicka montaz. Polarna os ne upevnena na
obidvoch koncoch. V jej strede je kolmo
deklina¢na. Vhodné pre teleskopy zo
stabilnym stanovistom.
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Priloha 2 - Princip fungovania LNB

LNB - ,Low-noise Block Converter ( oznaCovany aj ako satelitny konvertor) je zariadenie

umiestnené v ohnisku parabolickej antény, ktoré prijima signal z druzice (v nasom pripade

z akéhokol'vek nebeského telesa) akonvertuje ho na niz§i kmitoCet pomocou principu

heterodynie. Tneto skonvertovany signal sa potom privadza po koaxidlnom vodi¢i na d’alSie

spracovanie. Mnohokrat je skratka LNB nespravne oznacovana ako ,.Low Noise Blocker.
Pracuje na frekvenciach cca 10 — 11,7 a 11,7 - 12.75 GHz. Oba tieto Rozsahy su prepinané
pomocou signalu 22kHz . Ovladanie polarizacie je uskuto¢nované jednosmemym napétim (12,5

— 14,5V pre vertikalnu polarizaciu a 15,5 — 18V pre horizontalnu).

Priloha 3 — Zdrojovy kod programu pre RA os

program writeln (a);
parport;
inc(j);
uses crt;
if j=f
var addr : word;
then goto
abagjfw koniec;
longint;
portladdr]:= 12;
X : char;
inc(a);
c:real;
delay(b);
label op,uio;
writeln (a);
procedure
dopredu; incj);
label if j=f
qwe,koniec;
then goto
begin; koniec;
port[addr]:= 9; portjaddr]:= 4;
inc(a); inc(a);
delay(b); delay(b);
writeln (a); writeln (a);
inc(); inc();
if j=f ifj=f
then goto then goto
koniec; koniec;
portfaddr]:= 8; portfaddr]:= 6;
inc(a); inc(a);
delay(b); delay(b);

writeln (a);
inc(j);
if j=f

then goto
koniec;

portfaddr]:=2;
delay(b);
inc(a);
writeln(a);
inc(j);

ifj=f

then goto
koniec;

port[addr]:=3;
delay (b);
inc(a);
writeln(a);
inc(j);

ifj=f

then goto
koniec;

portfaddr]:=1;
delay (b);

inc(a);

writeln(a);
inc(j);
if j=f

then goto
koniec;

if keypressed

then goto
koniec;

koniec : delay

(1)

end;

procedure spat;
label rty, koniec;
begin;
portfaddr]:=1;
inc(a);

delay(b);

writeln (a);
inc(j);

ifj=f

then goto
koniec;

portfaddr]:= 3;

inc(a);

delay(b);
writeln (a);
inc(j);

ifj=f

then goto
koniec;

portjaddr]:= 2;
inc(a);
delay(b);
writeln (a);
inc(j);

ifj=f

then goto
koniec;

portfaddr]:= 6;
inc(a);
delay(b);
writeln (a);
inc(j);

ifj=f

then goto
koniec;

portaddr]:= 4;

inc(a);

delay(b);
writeln (a);
inc(j);
ifj=f

then goto
koniec;

portfaddr]:=12;
delay(b);
inc(a);
writeln(a);
inc(j);

ifj=f

then goto
koniec;

port[addr]:=8;
delay (b);
inc(a);
writeln(a);
inc(j);

ifj=f

then goto
koniec;

portfaddr]:=9;

delay (b);



inc(a);
writeln(a);
inc(j);
ifj=f

then goto
koniec;

if keypressed

then goto
koniec;

koniec: end;

procedure
celestial;

label a1, a2, a3,
a4, ab, ab, a7,
as;

label rty;
begin;
q:=port[addr];
w=b ;
b:=18650 ;
ifq=9

then goto a2
else ifq=8
then goto a3
else if q=12
then goto a4
else if q=4
then goto a5
else if q=6
then goto a6
else if q=2
then goto a7
else if =3
then goto a8

else if g=1

then goto a1;
repeat;

al: portfaddr]:=
9;

inc(a);
delay(b);
writeln (a);

if keypressed
then goto rty;

a2: portfaddr]:=
8;

inc(a);
delay(b);
writeln (a);

if keypressed
then goto rty;

a3: portfaddr]:=
12;

inc(a);
delay(b);
writeln (a);

if keypressed
then goto rty;

a4: portfaddr]:=
4

inc(a);
delay(b);
writeln (a);

if keypressed
then goto rty;

a5: portfaddr]:=
6;

inc(a);
delay(b);
writeln (a);

if keypressed

then goto rty;

a6: portaddr]:=
2,

delay(b);
inc(a);
writeln(a);

if keypressed
then goto rty;

ar: portladdr]:=
3;

delay (b);
inc(a);
writeln(a);

if keypressed
then goto rty;

a8: portfaddr]:=
1

delay (b);
inc(a);
writeln(a);

if keypressed
then goto rty;
until 5=6;

rty : delay (1);
b:=w;

end;

procedure
moveto;

var h : char;
var g : longint;
vare,d : real;
label
zaciatok,koniec

G

begin;

zaciatok
writeln ('zadajte
pozadovane RA
koordinaty v
tvare stupna s
desatinnymi
miestami');

readin (d);

if (d<0) OR
(d>360)

then begin

writeln('hodnota
mimo rozsah');

goto zaciatok;
end;
e:=abs(c-d);

fi= round
(e/0.077922077
)

g9:=0;

if c>d

then

begin  repeat
spat;

untl (=) or
(>1);

end

else if d>c

then begin
repeat dopredu;
inc(g);

until  (=f) or
(>

end;

c:=d;
celestial;

if keypressed
then begin
h:=readkey ;

ifh ='¢'

then goto then
koniecc portfaddr]:=0
else if h="r
else x:='g";
then goto
zaciatok if x <>'g' then
end; goto uio;
ifx="g'
koniecc : ; then goto op;
end; writeln
(‘hotovo');
readin;

port[addr]:=0;

end. ;

begin;
¢.=0;

addr.=MemW[$
0040:$0008];

writeln (addr);
port[addr]:=0;
op: readin (b);

uo : x =
readkey;

ifx ='s'

then spat

else if x="d'
then dopredu
else if x="h'
then moveto
elseif x="a'
then

begin

port[addr]:=0;
halt;
end

else if x="f



Priloha 4 — Zdrojovy program pre ovladanie DEC osi

program servo;
uses crt,

var addr : word;
a:char;

b/f,g : longint;
cd,e :real;
label starter;

procedure
celestial;

label zaciatok;
begin;

zaciatok :
writeln (‘'zadajte
pozadovane
DEC koordinaty
v tvare uhla v
desiatkovaj
sustave');
readin (d);
d:=(d+90);

e:=abs(c-d);

fi=round(e/0.06
0595859) ;

9:=0;
if c>d
then

begin

repeat

port[addr]:=160;

delay(2);
inc(g);

until f=g;
portfaddr]:=0
end

else if d>c
then

begin

repeat

portaddr]:=128;

delay(2);
inc(g);

until f=g;
portfaddr]:=0
end,

c:=d;

goto zaciatok;
end,

begin;

b:=0;

c:=0;

clrscr;

addr:=MemW([$
0040:$0008];

starter : repeat;
begin;
a:=readkey;

if a='c'

then

begin;

repeat
port[addr]:=96;
delay(2);

until
keypressed;

end

else if a="1'

then celestial
else if a='v'
then begin;
repeat
port[addr]:=128;
delay(2);

inc(b);

writeln(b);

until
keypressed;

end

elseifa =b'
then begin;
repeat
port[addr]:=160;
delay(2);
dec(b);
writeln(b);

until
keypressed;

end
elseifa="n'

then
port[addr]:=0

else if a=',
then begin

b:=0

portfaddr]:=0;
clrscr;
writeIn('0");
end

else ifa='m'’
then

begin;
portfaddr]:=0;
halt;

end,

end,

until 5=6;

end,;



Priloha 5 — RieSenie montaze

Na obrazku vidiet’ parabolu, v popredi s LNB, vpravo dole je upevnené na deklina¢nej osi
protizavazie. Prevod z pohonnej jednotky na os je zabezpeceny bicyklovou ret'azou. Na obrazku
sa nachadza aj koaxialny vodi¢ a plochy farebny vodi¢ ureny na napajanie pohonov.

Upevnenie deklinacnej osi pomocou guléckovych lozisk. Aj v tomto pripade je prenos hnacej
sily z pohonnej jednotky na os zabezpeceny bicyklovou retazou.
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Priloha 6 — Grafy

Graf zobrazujuci snimku Slnka ktora eSte nema odstraneny Sum.

Snimka referenéného Sumu.



b gk 30 o



