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1.1 Introduction  (소개) 
 

 

이 설명서를 지금 다 읽을 필요가 없습니다. 

제2장과 제3장을 읽는 것만으로, 즉각 사용 할 수 있

습니다. 

 

FS2 는 여러 사람의 전문가에게 주의 깊게 테스터를 

받았습니다만, 만약 에러가 나온다면 아래의 내용을 

한국의 에이전트인 Starryland에 보내주십시오. 

 

1. 버전의 번호 (FS2의 스위치를 ON한 직후 버전정

보가 표시됩니다.) 

2. 설정한 전체의 파라메타 리스트.(적도의 세팅값) 

3. 에러가 어떻게 해서 발생한지를 재현할 수 있도

록 써 주십시오. 

    재현이 불가능한 경우에는 해결할 수가 없습니다. 

 

만약 FS2의 발전을 위한 제안이 있으면 알려주세요. 

우선 처음은 밝은 곳에서 FS2의 조작에 숙달되는 것 

이 좋은 방법입니다. 

  

 

2.1 Control Box 연결 
 

 

컨트롤박스는 15개의 핀으로 콘넥터로 연결되며, 두 

개 나사로 플러그를 단단하게 고정시키되 실수로 빠지

는 것을 주의하여 주십시오. 

 

 

 
 

 

2.2. 모터연결 
 

 

만약 구입한 것이 Astro Electronic 케이블이면 쉽게 

FS2에 연결할 수 있습니다. 

왼쪽 Jack은 RA플러그에, 오른쪽Jack은 DE 플러그 

에 연결 후 나사를 단단히 고정하십시오.   

 

만약 자작한 장치나 케이블일 경우와 케이블이나 모터

에 대해서 잘 모른다면, 제6.1장을 케이블을 FS2 에 

연결하기 전 읽어 주시길 바랍니다. 

 

 

 

 

 

주의사항: 

FS2 스위치가 ON 상태에서 모터 케이블을 연결하거나 

빼버리지 마십시오.   

그러면 전자회로에 이상이 발생합니다. 물론 모터의 

콘넥터 에도 똑같이 적용됨니다. 

 

 
 

 

2.3 Power Supply 
 

 

적색 케이블과 흑색 케이블을 12V 배터리에, 안정화된 

DC 전원에 접속합니다. 

      적=플러스(+),     흑=마이너스 (-) 

주의:  

알루미늄 케이스는 내부에서 마이너스 측에 접지되어 

있습니다. 

 

동작전압은 9V 에서 15V 까지 사용할 수 있습니다. 

(30V 버전은 9V 에서 30V 까지) 

비 안정화 전원은 종종 15V 보다 높게 되기 때문에 

사용 하지 마십시오. 12V 보다 낮은 전압으로 사용시는 

최고속도가 늦어지거나 기어에서 잡소리가 날 수 

있습니다. 

 

만약에 전원이 잘못 연결되면, 퓨즈가 파열 되어 전자 

회로를 보호합니다. 여분의 퓨즈는 자동차 

부품판매소에서 구입할 수 있으며. 퓨즈는 반드시 

5A 나 그보다 더 낮은 것으로만 사용하십시오. 

전압변환기 내장버전(40V)의 FS2 는 10A 퓨즈를 

사용합니다.  

 

FS2 의 입력전류는 0.5A~5A 까지 모터전류, 공급전압, 

코일저항, 디스플레이의 밝음에 관계합니다. 

 

비고: 

FS2 의 내부에서 STEPPER 모터의 코일에 흐르는 

전류를 생성하기 위해서 스위칭레귤레이터를 사용하고 

있습니다. 이것은 전류에서 FS2 에 흐르는 전류는 

전체 모터전류 의 총계보다 작은 것을 의미합니다. 

전원전압이 낮으면 전원전류는 많이 필요합니다. 

모터코일의 저항치가 비상시에 낮더라도 코일과 직렬 

에 저항을 넣을 필요는 없습니다. 만약 직렬저항을 

넣으면 최대속도가 늦어집니다. 

 

보다 안전한 정전압 장치 혹은 배터리에 관해서는 

한국 에이전트인 Starryland에 문의하시길 바랍니다. 
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2.4 버턴과 디스플레이 
 

 

디스플레이가 위로 올 수 

있도록 컨트롤 박스를 잡 

습니다.  

FS2의 스위치를 ON으로 

합니다. 잠시 후에 소프트 

웨어 버전 넘버가 표시됨 

니다. 

그리고, FS2는 사용할 수 

있는 상태가 되고, RA (적 

경)모터는 천천히 회전을 

시작할 것 입니다. 

 

 

디스플레이의 표시 

1 행째와 2 행째에 표시되는 것은 다음과 같습니다. 

 

적경  (시, 분, 1/10 분)  –  1 행 

적위  (도와 분)  –  2 행 

 

디스플레이의 오른쪽 아래 코너에 표시한 기호의 뜻은 

다음과 같습니다. 

? 표시되는 좌표는 아직 기준천체에 의하여 준비가 

되어 있지 않기 때문에 의미를 가지고 있지 않습 

니다. 

M 표시되고 있는 좌표는 Stepper Motor 의 펄스 수 

에 의해서 계산된 것입니다. 

E 표시되고 있는 좌표는 Encoder 를 사용 해서 

계산된 것입니다. 

 

컨트롤 박스 전면에 있는 네 개의 버턴을 시험을 하여 

보도록 합시다. 

(이 이후 본문에 있는 버턴들을 방위버턴이라 부름) 

 

N (상) 망원경을 북, 즉 적위가 증가하는 방향에 

이동시킨다. 

S (하) 망원경을 남, 즉 적위가 적어지는 방향에 

이동시킨다. 

E (좌) 망원경을 동, 즉 적경이 증가하는 방향에 

이동시킨다. 

W (우) 망원경을 서, 즉 적경이 적어지는 방향에 

이동시킨다. 

  

물론 동시에 2 개의 버턴을 누르는 것으로 양 축을 동 

시에 이동시키는 것이 가능합니다. 

 

컨트롤 박스의 좌측의 측면에 있는, 이 버턴은 셋팅의 

변경과 몇 가지의 기능이 있으며, 이 버턴을 “SHIFT” 

버턴이라고 합니다. 

 

 SHIFT버턴을 약1초간 계속 누르면(동시에 다른 

버턴을 누르지 말 것)조명기능으로 사용할 수 있

습니다. 시험해봅시다. 

 SHIFT버턴과 다른 버턴을 누르면 다른 기능으로 

사용될 수 있습니다. 

 

 

이 이후의 설명에 “SHIFT+N버턴을 누릅니다.” 라고 

쓰여있으면, 우선 SHIFT버턴을 누르고, 그대로 N 버턴

도 누르는 것을 의미 합니다. 

“SHIFT+N” 과  “SHIFT+S” 에 의하여 이동속도를 5

단계로 변화시키는 것이 가능합니다. 

 

 “SHIFT+N(상)”인 경우 속도를 1단계 빠르게 합니

다. 새로운 속도가 즉시 표시됩니다. 

 “SHIFT+S(하)”인 경우 속도를 1단계 느리게 합니

다. 새로운 속도가 즉시 표시됩니다. 

 “SHIFT+E(좌)”는 추적속도가 다음의 순번으로 새

로 바뀝니다. 역시 새로운 속도가 즉시 표시 됩니

다. 

 

 

     

FS2의 스위치를 ON에 한 후에는 항상 항성시 추적 

에 설정됩니다. 

 

“SHIFT+W(우)” 조작으로 메뉴 시스템이라는 모드에 

들어 갈수 있습니다. 제3.1장에 쓰여있는 모든 기능을 

메뉴 시스템으로 찾아 낼 수 있습니다. 

 

메뉴시스템에 들어있는 동안은 적경과 적위의 좌표가 

표시되는 것을 볼 수 없습니다. 

 

“E(좌)”버턴을 1회~수회 누르는 것에 의해 언제라도 

메뉴시스템에서 빠질 수가 있습니다. 

(컴퓨터의 ESC키와 동일한 것으로 보면 됩니다.) 

 

메뉴시스템에서 빠지면, 적경과 적위의 좌표표시를 볼 

수 있습니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Moon 달의 월평균 속도 추적. 

1 일 적경에 52m42s 동쪽으로 이동 

Sun 태양의 평균속도로 추적, 

1 일에 적경으로 3m57s 동쪽으로 이동 

Comet 양 축 추적속도를 프로그램 할 수 있다. 

 제 4.5 장을 참조 

(적경추적속도의 미조정에도 사용할 수 

있습니다.) 

Earth 추적하지 않습니다.(정지) 

예로서 대낮에 광축 조정을 할 때 등 

Stars 통상 항성시 추적 

Moon ……그 외  
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3.1.  메뉴 구성 
 

참조: 

메뉴시스템의 기능을 테스트를 하는 중 문제가 일어난 

경우에는 제 3.2 장의 예를 보면 도움이 될 것입니다. 

 

메뉴시스템의 프로그램 안에서의 방위버턴에는 다음의 

기능이 포함되어 있습니다. 

N (상) 수치의 증가 또는 다음 기능 

S (하) 수치의 감소 또는 먼저기능 

E (좌) 기능은 저장하지 말고 그대로 두라. (ESC) 

W (우) 선택기능, 현재 기능을 확인한 후 새것으로 

저장하라. (Enter) 

 

수치의 변경을 원하면 "N" 또는 "S" 버턴을 계속 잡고 

있으면, 오토리핏 기능이 작동하여 수치의속도가 수치 

의 변화가 점점 빨라집니다.(가속기능) 

 

"SHIFT_W"(우) 누른 후 메뉴시스템에 들어가면 "Ref. 

Obj" 가 보이며. 이것이 첫째 기능입니다. 

 

"N" 과 "S" 버턴으로 Scroll 해서 이용할 수 있습니다. 

 

"N" 버턴은 다음 기능으로 바꿀 때 사용하고 "S" 버턴 

은 이전의 기능으로 변경할 때 사용합니다. 

 

원하는 기능을 찾은 후에 확인을 위해 "W"(우) 누르면 

Enter 가 됨니다. 

 

언제나 메뉴시스템을 종료하려면 "E(좌)" 버턴을 한번 

또는 여러번 누르면 종료(Esc)가 됨니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

메뉴시스템으로 아래의 기능을 사용 할 수 있습니다. 

Ref.Obj 망원경을 밝은 항성이나 목표천체로 

향하게 한 후에 이 기능을 사용하며 

기준천체의 좌표를 FS2 에 셋팅 할 

수 있습니다.   제 4.1 장을 참조 

Go to  목표천체를 망원경에 자동 도입하는 

기능,  

(Messier, NGC, IC, Star, Planet, 

DA+Re)   제 4.2 장을 참조 

P.E.C 피어리딕 오차수정 

제 4.3 장을 참조 

Brightn. 디스플레이의 밝기를 조정 

Lamp 조명의 밝기를 조정 

Spiral 주변을 탐색하는 기능 

제 4.11 장을 참조 

Low Curr 저전력 기능(추적을 멈추고 현 상태 

유지. 버튼을 누르면 원위치) 

제 4.8 장을 참조 

5 Rates 5 단계의 이동속도를 설정 

제 4.4 장을 참조 

Mot_1 RA 적경 모터 설정 (파라메타 변경) 

제 6.2 장을 참조 

Mot_2 De 적위 모터 설정 (파라메타 변경) 

Misc 그 외 많은 보조기능을 포함 

(아래를 참조) 

 

 

“Misc.”메뉴에는 아래의 기능이 있습니다. 

 

Comet_RA 혜성추적을 위한 적경속도 

(단위: 적경의 분/일)  

제 4.5 장을 참조 

Comet_De 혜성추적을 위한 적위속도 

(단위: 적위의 호의 분/일)  

제 4.5 장을 참조 

Encoder Encoder 의 유무를 여기에서 설정 

제 6.3 장을 참조 

Limit Encoder 로 위치와 펄스 수로 위치의 

오차의 허용한도 설정 

제 6.3 장을 참조 

Teeth 적경의 웜기어의 치수 설정 

(P.E.C 기능으로 사용) 

제 4.3 장을 참조 

PEC_Decl 적위의 P.E.C 기능, yes 나 no 

제 4.3 장을 참조 

Buttons 4 개의 방위버튼의 변경 기능 

제 4.6 장을 참조 

LX200 LX200 의 좌표 데이터 폼:  

짧은 폼 “HH:MM.M”또는 긴 폼 

“HH:MM:SS”를 선택할 수 있다. 

폼은 LX200 의 명령어”U”로 바꿀 수 

있다. 

Language 영어와 독일어의 선택 

Timer 타이머 기능. yes 또는 no  

제 4.7 장을 참조 

Exposure 노출시간: 1 분~1200 분 

제 4.7 장을 참조 

 

매개변수(Parameter) 조정은 한번만 설정하면, 전원을 

끊더라도 그대로 기억되기 때문에 재설정의 필요는 없

습니다. 
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디스플레이의 밝기에 대한 보조 설명 

 

통상 야간관측에 있어서 디스플레이의 밝기는 낮추어 

사용합니다. 다음날 FS2의 스위치를 on 하였을 경우 

에(낮 시간), 디스플레이가 어둡기 때문에 물론 아무것 

도 볼 수 없습니다. 디스플레이가 어두워 어떻게 조작 

하고 있는 것일까 볼 수 없기 때문에 곤란합니다. 

 

이와 같은 때를 위한 특별한 기능이 있습니다.  FS2 

의 메인 스위치를 on할 때 "N(상)" 버턴을 누른 채로 

해서 on을 하면. 이것은 최고 밝기로 보여질 것입니다. 

그 다음 스위치에서 손을 뗍니다. 이렇게 하면 디스플

레이의 밝음이 최대로 설정 됩니다. 

 

 

3.2. 예: 메뉴시스템으로의 설정치 변경 
 

 

Examples 1:   

 

당신이 디스플레이의 밝음을 바꾸고 싶다고 가정하자. 

처음에 디스플레이는 통상의 상태로 되어 있습니다. 

(만약에 보이지 않는다면 “E(좌)”버턴을 좌표가 보일 

때까지 누릅니다.) 

그리고, “SHIFT_W"을 누릅니다. 그러면 디스플레이의 

위 줄에 "Ref. Obj"라고 표시가 나옵니다. 

“N(상)”을 누릅니다. 그러면 "Go to"의 표시가 디스플

레이의 위 줄에 표시가 됩니다. 

“N(상)”을 다시 누르면 "P.E.C." 가 표시되며, “N(상)”

을 다시 누르면 "Brightn."가 표시됩니다. 이것이 바로 

당신이 찾는 기능입니다. 

"W"을 눌러 선택을 합니다. 디스플레이의 아래쪽 줄에 

1~20 사이의 수치가 있습니다. 이수치가 밝기 레벨을 

나타내고 있습니다. 

"N"(상) 또는 "S"(하) 버턴을 누르면 수치의 변화 시킬 

수 있으며, 원하는 밝기를 찾은 후에 "W" 버턴을 눌러

서 선택하면 됩니다. 이것은 새 단위로 저장되어 메뉴 

시스템에 남아있습니다. 디스플레이는 통상의 상태로 

돌아 옵니다. 

만약 새로운 레벨의 저장을 원하지 않는다면 "W" 버턴 

대신에 "E" 버턴 눌러서 이 기능을 중단합니다. 

 

Examples 2:   

 

당신이 적경기어의 치수를 새로운 값으로 변경을 하고 

싶으면, 처음의 디스플레이는 통상의 상태에서 좌표가 

표시되 있을 것입니다. 

 

첫째 "SHIFT_W"(우)을 눌러 메뉴시스템으로 새로 바꿉

니다.  첫 기능이 "Ref. Obj"가 나타나면 디스플레이에 

"Misc."가 표시될 때까지 “N(상)”버턴을 수회 누릅니다. 

"Misc."가 표시되면 "W(우)"버턴을 누릅니다. 

"Misc" 의 첫째 보조 기능인 "Comet_Re"가 나타납니

다. 그러나 이것은 찾던 기능이 아니기 때문에 다시 

"N(상)"버턴을 "Teeth"가 나올 때까지 수회 누릅니

다.  이것이 바로 찾던 기능입니다. "W"(우)을 눌러 선

택을 합니다. 디스플레이의 하단에 24~2880 사이의 

숫자가 표시됩니다. 이것은 현재 FS2에 입력되어 있는 

톱니기어 치수 입니다. 

 

"N(상)"또는 "S(하)"버턴을 눌러서 숫자변경을 일정 필

요에 따라 할 수 있습니다. "N(상)”또는 "S(하)" 버턴을 

계속 누르면 오토리핏 기능이 작동합니다. 

 

정확한 값으로 조정한 후에 "W(우)"을 눌러서 선택을 

합니다. 아래쪽 줄의 수치들이 사라질 것입니다. 그러

나, 아직은 "Misc."의 서브(sub)메뉴 안에 있기 때문입

니다. 

 

서브(sub)메뉴에는 몇 개의 선택이 있습니다: 

  

 "N(상)"과 "S(하)"버턴들로 다른 기능들을 선택할 

수 있습니다. 

 "E"(좌)버턴으로 메인 메뉴로 돌아갈 수 있으며, 

메인 메뉴 안에서 "N(상)"과 "S(하)" 버턴 사용으

로 다른 기능들을 선택할 수 있습니다. 

 “E(좌)”버턴을 다시 눌러 메인 메뉴에서 빠집니다. 

     FS2 는 보통 상태로 돌아옵니다. 
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4.1 기준 천체 (Ref.Obj.) 기능  
 

 

기준천체로서 3.0등급보다 밝은 168개의 별을 사용할 

수 있습니다. 그러한 항성들의 일람표는 제7.1장에 있

습니다.(일람표의 휴대를 권장합니다.) 

 

"N(상)” 과  "S(하)” 버턴을 사용, 리스트를 확인하고 

보기 좋은 천체를 발견하면 “W(우)”버턴을 누릅니다. 

그러면, FS2와 독일식 적도의의 망원경이 동쪽, 서쪽 

중 어느 쪽을 향하고 있는지를 묻습니다. 

(제5.1장 참조) 동서의 바로 선택하는 것이 중요합니다. 

 

항성 리스트 마지막으로는 세 가지의 기능이 있습니다. 

("S" 버턴을 사용하는 것으로 리스트를 역으로 되돌릴 

수가 있어, 그 결과 이 기능에 빨리 도달할 수가 있습

니다.) 

 

SUN 

낮 동안 사용할 수 있는, 단 한 개의 

기준 천체. 

전원을 켠 후에 처음에 이 기능을 

사용할 때는 날짜와 시각을 

협정세계시간(UT)로 설정해야만 

합니다.  

 (UT=한국 표준 _9 시간) 

RA+De 
적경, 적위를 입력해서 어느 천체라도 

기준으로 할 수 있습니다. 

Object(물체) 

마지막에 "Go To" 기능(제 4.2 장을 

참조)에서 도입한 천체의 좌표를 

장치합니다. 좌표표시를 맞추기 위해 

사용하는 기능입니다. 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.2  "Go To” 기능 
 

  

이 기능을 사용해서 어떤 천체에 망원경을 자동적으로 

맞출 수가 있습니다. 

 

이 기능을 사용하기 위해서는 두 가지의 조건이 갖추

어져 야합니다.  

 

 극축이 잘 맞는지, 극축이 빗나있으면 기준천체에

서 벗어난 대상천체만을 도입했을 때의 오차가 

커집니다. 

 적어도 그전에 한번은 "Ref. Obj." 기능을 사용했

을 것. 이것은 디스플레이 오른쪽 아래에 “M”이

나 “E”문자가 표시되어져 있는 것으로 알 수가 

있습니다. 

 

"Go To" 기능을 사용하면 디스플레이의 첫 번째 줄에  

"Object"이라고 표시가 됩니다. "N” 이나 "S" 버턴을 

사용해서 아래의 카탈로그 중에서 하나를 선택합니다. 

 

 

카탈로그중에서 하나를 선택해서 "W(우)"보턴을 확정

합니다. 

그 후 도입하고 싶은 천체의 번호를 선택해서 다시 

"W(우)"을 확정합니다. 

그러면 망원경은 자동적으로 최고의 속도(5속)로 선택

한 천체의 방향으로 이동하고 그곳에서 정지합니다. 

 

FS2의 전원을 켠 후 처음으로 태양이나 행성을 도입

할 경우에는 상기의 “Planet”을 선택했을 때에는, 날짜

와 시각을 협정세계시간을 입력하도록 표시가 뜹니다. 

현재시간에서 (UT: 한국표준시 = -9시간) 

 

행성의 좌표계산에서는 다른 행성의 섭동을 고려하지 

않았기 때문에 그다지 정확하지는 않습니다. 그러나 

행성을 발견하기는 충분한 정확도입니다.  

 

중요한 주의 사항: 

이 구동장치는 당신의 망원경이 적도의나 삼각대, 근

처의 어떤 물건과 부딪칠지 모릅니다. 그러므로 당신 

자신이 주위를 할 필요가 있습니다. 

구동기어는 가능한 한 안전 클러치를 사용해 주십시오. 

낮 동안 사용할 때에는 태양방향을 향하게 도입하지 

않도록 주위 해 주십시오. 도입 도중에 방향버턴 아무

것이나 누르면 즉시 멈추게 할 수 있습니다. 

 

기준천체를 목표천체에서 그다지 멀리 떨어져 있지 않

을 항성을 선택해야만 하는 때에는 두 가지의 이유가 

있습니다. 하나는 극축설정이 잘못되어도 영향이 적은 

것, 두 번째는 도입을 하는데 그다지 시간이 걸리지 

않는다는 것입니다. 

Messier 메시에 카탈로그 109 천체 전부 

NGC 
NGC 카탈로그에서 고른, 13.9 보다 밝은 

3169 개의 천체  

IC IC 카탈로그에서 고른 344 개의 천체 

Planet 

 

해 Sun, 수성 Mercury, 금성 Venus, 

화성 Mars, 목성 Jupiter, 토성 Saturn, 

천왕성 Uranus, 해왕성 Neptune, 

(명왕성 Pluto 은 제외) 

Re+De 적경과 적위을 입력해서 도입 

Star 3.0 보다 밝은 168 개의 항성 
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자동도입이 끝났을 때에는 목표천체가 정확하게 시야

의 중앙에 와 있지 않을 것을 알았을 때에는 다음과 

같은 조작을 하여 주십시오. 

 

4개의 방향버턴을 누르고 목표천체를 정확하게 시야의 

중앙에 가지고 옵니다. 그리고 "Ref. Obj" 기능을 불려, 

기준천체로서 "Object"을 선택합니다. (이것은 제4.1장

에 있듯이 이 리스트의 마지막에 있기 때문에, 리스트

를 역방향으로 거슬러가면 바로 찾을 수 있습니다.) 

 

이 "Object"에는 나중에 도입한 천체의 좌표를 보존되

어 있습니다. 이 조작으로 좌표를 설정하고 고치고, 바

른 값을 표시하고 고칠 수 있습니다. 

 

주의 사항: 적도의의 역회전 

독일 적도의에서는 동서에 걸쳐서 도입할 경우 적위 

축은 통상 +90° 나 -90° 을 경유해서 회전시켜야만 

합니다. “Goto”기능에는 이것이 대응이 되진 않습니다. 

방향버턴을 계속해서 누르면 적도의를 역회전 시키면

서 “Goto”을 사용해 주십시오. 

 

Encoder을 사용할 때에는 도입 전에 Clamp을 느슨하

게 해서, 목표천체의 대략적인 방향으로 향하게 합니

다. 그리고 나서 Clamp을 조이고, “Goto” 기능으로 

구동장치가 바른위치로 이동할 때까지 놓아둡니다. 

 

트러블해소를 위한 주의점:  

“Goto”기능이 잘 되지 않을 경우 

 

 극축은 정확하게 맞추어져 있습니까? 

 

 기준으로 정한 천체는 바르게 시야의 중앙에 들

어와 있습니까? 만약 그렇지 않다면 다른 별로 

해 봅시다. 

 

 "Ref.Obj" 에 관한 질문에는 바르게 대답을 했습

니까? (번호를 잘못 입력했다던가, 혹성을 기준으

로 했을 때 시각이 틀렸다던가) 만약 틀렸을 경우

는 모터는 다른 방향으로 움직입니다. 

 

 적도의에 관한 설정치는 다르게 설정되어 있습니

까? 

 

 속도 설정 5는 당신의 Stepper Motors에는 너무 

빠르지 않습니까? 또 적도의가 너무 크거나 밸런

스가 안 맞지 않습니까? 

 

 제5.1장을 참조 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.3 피어리딕 오차 수정 (P.E.C.) 
 

 

주기적 오차는 적경드라이브의 웜기어가 정확하지 않

기 때문에 일어납니다. 웜의 1회전과 동시에 주기에서 

반복되어집니다. 이주기는 적경기어의 톱니수로 계산

됩니다. 

 

예: 

기어의 톱니수가360개일 경우, 1회전은 하루입니다. 

(정확하게는 1항성일). 때문에 기어는 4분마다 톱니 하

나씩을 움직입니다. 이 시간으로 웜은 1회전 하는 것

입니다. 

FS2는 이 주기적 오차를 보정하는 기능이 있습니다. 

(P.E.C)이 기능을 사용하기 위해서는, 웜1회전 분을 

추적 수정 기록하면 그 이후로는 자동적으로 움직입니

다.  

PEC기능은 이하의 보조변수(Parameter)을 바르게 설

정했을 경우에만 잘 동작합니다. 

 

Teeth 적경기어의 톱니 수. 설정 가능한 범위

는 24 ~2880 사이. 

M_1 Gear 적경기어의 감속비 

M_1 S/Rev 적경모터의 1회전당 Hz 수 

Rate 1 PEC기능의 수정속도 

 

FS2를 켰을 시점에서는 PEC기능은 무효가 됩니다. 처

음에 적당한 가이드 별을 찾아서, 가이드아이피스의 

시야 중앙에 도입하던지, 오토가이드로 그 별 끝을 추

적하게 합니다. 그리고 메뉴시스템 ”P.E.C”기능을 불

러낼 수가 있어 유효하게 됩니다. 

 

이때에 세가지 선택기능이 있습니다. 

 

off PEC 기능을 사용하지 않는다. 

on PEC 기능으로 자동적으로 수정한다. 

learn 1 주기기간의 주기적 오차를 기록한다. 

 

"learn" 을 선택해서 "W(우)" 버턴을 눌러서 선택을 확

정합니다. 그러면 디스플레이에 다시 좌표가 표시됩니

다만, 첫 번째 줄 왼쪽 가장자리에 “W”문자가 표시됩

니다. 

"W" 는 기다리는 시간을 의미합니다. 15초 이내에 아

이피스 중앙에 가이드 별을 가지고 옵니다. 그리고 나

서 문자는 “L”로 변경됨니다. “L”은 학습 중(Learning 

phase)을 의미하며, 1주기간의 당신의 (또는 오토가이

드) 추적의 수치를 기록하고 있습니다. 적경의 수정도 

보존됩니다. 그리고 문자는 “P”로 바뀝니다. 

“P”는 PEC기능이 유효해서 자동적으로 수정하는 것을 

의미합니다. 물론 당신은 스스로 수정을 실행할 수 있

습니다. 그 경우 두 개의 수정이 더해지거나 빠지거나 

합니다. 

 

메뉴시스템 중에"Misc. /PEC_Decl"에서는 PEC기능을 

유효하게 했을 때 적경의 자동 수정을 유효하게 할지 

어떨지를 맞추게 할 수 있습니다. 사용할 수 있는 것

은 Yes나 No입니다.  

 

이것을 사용함으로써 극축의 오차에 의한 적위의 오차

를 수정할 수가 있을 것입니다. 그러나 적위의 수정을 

빈번하게 같은 방향으로 계속해서 실시하거나 장시간 

노출하면은 시야가 회전해 버리는 것에 주의해 주십시
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오. 이것은 시야중앙의 별이 점상으로 나타나지만, 시

야주변의 별은 선상으로 회전을 해서 나타나게 됩니다. 

이러한 경우 적도의를 바르게 다시 설치해야만 합니다. 

 

잘못 이해하는 것을 막기 위해서: 

"PEC_Decl"은 적위드라이브의 주기적 에러를 수정하

는 것이 아닙니다. 적위 웜기어는 아주 천천히 돌기 

때문에 중요한 것은 아닙니다. 단지 적위 드리아브의 

PEC학습중의 적위 수정을 반복하고 있는 것이기 때문

입니다. 만약 PEC기능이 필요 없게 되면, 간단히 이 

기능을 무효화하면 됩니다. 

(“P.E.C”기능 “off”). 

 

PEC기능은 언제라도 다시 유효하게 할 수가 있습니다. 

("P.E.C" 기능"on"). FS2는 고속운전과 PEC기능을 무

효화한 동안에도 웜기어 위치를 기억하고 있습니다. 

새롭게 PEC 수정을 기억 시킬 필요가 없습니다. 

("P.E.C." 기능 "learn")  

 

기억해 둘 것:   

PEC 기능을 유효하게 하면 속도설정은 1(.05x-. 5x)로 

자동적으로 설정이 됩니다. 수정커브가 기록되어 있는 

동안은 속도설정을 바꾸어서는 안됩니다. 

만약 PEC기능에 관계된 파라메타 (Gear, M_1 Gear, 

M1_S/Rev, Rate 1)을 변경한 경우는 이전에 기억시킨 

수정커브는 사용할 수 없습니다. 새롭게 다시 기록을 

합시다. FS2의 전원을 끄면, 기록되어 있던 수정커브

는 잃게 됩니다. FS2의 전원을 켠 후 수정커브는 지워

졌기 때문에, PEC기능을 사용하고 싶은 경우는 새롭게 

기록해야 할 필요가 있습니다. 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.4 이동속도  
  

 

FS2에서는 방향 버턴을 사용하여, 다섯 개의 다른 속

도로 망원경을 움직일 수 있습니다.  

(이후의 문장에서는"Rate 1"에서 "Rate 5"로 부릅니다.) 

 

속도는 " Shift_ N"(한 단계 빠르게)와 "Shift_ S"(한 단

계 느리게)로 바꿀 수가 있습니다. 

 

Rate1은 가장 느린 속도입니다. 사진 촬영 시에 지극

히 작은 수정을 할 때에 사용되겠지요. PEC기능과 오

토가이드에서도 이 속도가 사용됩니다. PEC기능을 위

해, Rate1에서는 일주운동의 0.5배보다 빠르게는 되지 

않습니다. 

 

Rate2,3과 4는 중간 정도의 속도로 여러 가지 용도에 

사용됩니다. 예를 들면 달표면의 여기저기를 이동하는 

것 같은 것입니다. 속도는 일주운동속도 0.05배에서 

최고 속도까지입니다. 

 

Rate5는 가장 빠른 속도설정입니다. 이 속도는 목표지

점으로 망원경의 기울기를 가능한 빨리 이동시키는데 

사용합니다. "Go to" 기능에서는 Reat5를 사용합니다.  

 

다섯 가지의 속도설정은 메뉴시스템의 “5 Rates” 중의 

Rate 1~ Rate 5까지 개인적 취향에 따라 조정할 수가 

있습니다. 이때 기억되어 있는 속도는 통상의 추적속

도에 대한 상대속도 비로 표시되어 있는 것을 이해하

여 주십시오. 

 

두 개의 예 

Rate 1 Rate 2 Rate 3 Rate 4 Rate 5 

0.5x 1x 4x 16x 400x 

 

Rate 1 Rate 2 Rate 3 Rate 4 Rate 5 

0.3x 0.8x 2x 10x 50x 

 

Rate5에서의 최대속도는 모터의 종류, 감속비, 하중, 

설정전류, 전원전압에 의하지만, 경험에 의지할 수밖에 

없습니다. 만약 설정된 주파수에 스텝핑모터가 이 이

상 따라잡지 못하게 되면, 고음의 거친 소리가 모터로

부터 나게 됩니다. 필히 Rate 5를 느린 속도로 변경하

여주십시오.  

그렇게 하면 배터리의 전압이 낮아도 따라잡을 수가 

있게 됩니다. 

※참고: 메뉴시스템 중에”Mot_1RA/M1_Accel, Mot_2 

De/M2_Accel”으로도 가속도를 낮게 하는 것에 도움이 

됩니다. 

 

만약에 엔코더를 사용하고 있지 않으면, 드라이브 유

니트는 모터가 주파수를 따라잡을 수 있는지 없는지 

알 수 없기 때문에 디스플레이에 표시되어 있는 좌표

는 이미 정확한 것이 아니게 되기에 “Ref. Obj”로 다

시 실시해야만 합니다. 
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4.5 혜성의 추적  
  

 

혜성은 항성과 달리 고유의 운동을 하기 때문에 장시

간 노출하면 이동을 해 버립니다. 

 

이 운동에 맞춰 추적을 할 수 있습니다. 메뉴시스템에

서 “Misc. /Comet_Re”을 선택합니다. 

 

적경의 이동량의 조정범위: 

-327.68m/d…+327.62m/d 

(단위: 적경의 분/일) 

 

적위의 이동량의 조정범위: 

-3276.8’/d…+3276.7’/d 

(단위: 적위의 호의 분/일) 

 

예: 

 

아래와 같이 어떤 혜성의 10일간의 2점의 좌표를 알고 

있다고 하면 

 

날짜 적경 적위 

1997 Nov 05 9h19.0 +4° 57’ 

1997 Nov 15 9h35.9m +0° 56’ 

 

먼저 이 10 일간의 혜성 자신의 움직임을 계산 합니다. 

 

9h35.9m _ 9h19.0 = 16.9m 

 

 +0° 56’ _ 4° 57’ = _4°0’ 

 

하루의 이동량을 구하기 위해 이 값을 10으로 나눕니

다. 

 

16.9m/10= 1.96m   _4°0’/10= _24.0’ 

 

이 값을 “Comet_Re”와 “Comet_De”로 기억시킵니다. 

 

이혜성 추적기능을 유효하게 쓰기 위해서는 "Shift-E"

을 디스플레이에 "Comet"표시가 될 때까지 눌러 주십

시오. 

 

힌트:  

이 “Comet Tracking”기능은, 이외에도 태양과 달의 정

확한 추적과 항성시운전의 변경에 이용할 수 있습니다. 

 

태양의 움직임은 계절에 따라 정해지고, 하루당 적경

으로 +3.6~+4.5분, 적위로 _24~+24 분간으로 변화합

니다. 

 

달의 움직임은 하루당 적경으로 약 +45~+70분, 적위

로서는 _400~+400분 사이에서 변화합니다. 또 달의 

외관상 이동속도는 약 25시간 주기로 변화하는 것에 

주의해 주십시오. 

이것은 관측자가 지구 중심의 주위를 돌고 있기 때문

에 일어나는 시차 때문에 발생됩니다.  

 

달의 정확한 하루 운동량을 계산하려면, 적당한 프로

그램인 (예 Guide) 어떤 시각의 달의 위치를 계산하고, 

거기에 그 10분 후의 위치를 계산해서 그 차이를 144

배 하면 됩니다.  

 

달의 추적을 더욱 간단하게 하는 것은, PEC의 기능을 

사용하는 것입니다. PEC의 학습모드를 완료한 뒤에는 

양 축 다 정확하게 추적을 할 수 있습니다. 

  

 

4.6 버턴의 위치 변경  
  

 

당신이 사진촬영 중 가이드별을 아이피스 중앙에서 계

속 추적할 때, 가이드별의 움직임과 방향 버턴의 관계

를 틀리지 않도록 편리하게 조작을 하고 싶을 경우가 

있겠지요. 

어떤 관측자는 왼쪽버턴을 누르면 가이드 별이 왼쪽으

로 움직이는 것을 좋아하고, 다른 관측자는 십자선이 

별의 왼쪽으로 움직이게, 즉 별은 오른쪽으로 움직이

는 것을 선호할 경우가 있습니다. 

가장 쉬운 방법은 컨트롤박스를 180°회전시켜 사용하

면 됩니다.  

그러나 천정프리즘을 사용하고 있다면 이 기술을 사용

할 수가 없습니다.  

컨트롤박스를 어떤 식으로 들어도 2개의 버턴은 항상 

다른 방향이 됩니다. 

이것이 FS2가 방향버턴의 위치변경을 하는 기능을 가

지고 있는 이유입니다. 위치변경은 망원경에 맞게 이

동하려고 누를 때만 작동합니다. 

때문에 방향버턴의 위치변경은 메뉴의 기능에 영향이 

없습니다. 메뉴기능에서는 항상 이 조작매뉴얼에 쓰여

져 있는 대로 입니다. 

 

메뉴시스템의  “Misc. /Buttons”에 4종류의 가능한 조

합이 있습니다. 

 

조합 위쪽 아래쪽 왼쪽 오른쪽

Normal 북쪽 남쪽 동쪽 서쪽 

E/W 북쪽 남쪽 서쪽 동쪽 

N/S 남쪽 북쪽 동쪽 서쪽 

N/S E/W 남쪽 북쪽 서쪽 동쪽 

 

주의: 

방향버턴의 위치변경은 당신이 FS2을 사용하는데 충

분히 자신이 있을 때 사용해 주십시오. 

특히 제6.4장의 “회전방향의 설정”에서의 설명은, 방

향버턴의 변경 이전을 전제로 쓰여져 있습니다. 방향

을 변경하면 바르게 설정할 수 없습니다. 
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4.7 타이머 기능  
  

 

천체사진 촬영자로서 촬영 중에 노출시간을 알고 싶겠

지요? 

그래서, FS2에는 노출시간을 표시하는 타임기능을 가

지고 있습니다. 시작부터 기능이 너무 많으면 복잡하

므로, 처음에는 이 기능을 off로 설정하는 것이 편리할 

것 입니다. 

 

당신이 FS2의 사용에 익숙해지고 노출시간을 표시하

고 싶어지면 메뉴시스템의 “Misc/Timer”의 설정을 

‘yes’에 설정하면 사용이 가능합니다.  

 

메뉴시스템의 “Timer”의 다음기능은 “exp.time”입니다. 

여기에서 필요한 노출시간을 분단위로 1분에서 1200

분까지 설정할 수 있습니다. 그 후 메뉴시스템에서 빠

져나옵니다. 

 

타임을 표시하고 시작하는 데는 "Shift-S" 버턴을 여러

번 눌러서 가장 느린 속도(Rate 1)로 설정하고, 그런 

다음 한번 더 "Shift-S"을 누릅니다. 그러면 디스플레

이에 타임이 분, 초로 표시됨니다. 

 

만약 앞에 설정한 노출시간이 지나면 알기 쉽게 디스

플레이가 점멸을 하지만, 타임은 그대로 지속됩니다. 

(만약에 점멸하는 것이 불편하면 “Misc/Exp.time”로 

길게 시간을 조정을 하면 됩니다.) 

 

타임 디스플레이를 “off”로 하는 것은 (만약 아직 설정

하지 않으면)속도설정을 최고 느린 속도로 맞추고 그

리고, "Shift-S"을 한번 더 누르면 됩니다. 

 

다시 타임을 ON하면 0.에서 시작이 됩니다. 

 

 

4.8 에너지 절약 모드 

  

 

FS2의 에너지 절약 모드를 on하면 배터리의 소비를 

줄일 수 있습니다.  

이 모드를 ON하면 양쪽의 모터와 디스플레이를 off로 

하지만, 컴퓨터는 계속 작동이 되며 좌표는 그대로 유

효하고, 엔코더도 작동합니다.  

소비전류는 약160mA (엔코드의 경우 250mA)입니다. 

 

디스플레이로 점멸하는 밝기가 FS2에너지 절약모드로 

동작함을 표시합니다. 임의의 버턴을 누르면 에너지절

약 모드는 해제되고 모터는 움직이기 시작하고 바른 

좌표가 다시 표시 됩니다. 물론 천체의 움직임보다 좌

표는 에너지절약 모드에 들어가기 전으로 바뀌어 있습

니다. 

 

에너지절약 모드의 유용한 이용법: 

밤사이에 우선 기준이 되는 별을 사용해서 좌표의 표

시를 맞추어 두고, 에너지절약모드로 설정한 후, 다음

날 에너지절약모드를 해제하고 낮 동안 밝은 항성과 

행성을 관측할 수 있습니다. 

 

 

 

 

  

 

4.9 오토가이드의 콘넥터(CCD 추적장치) 
  

 

옵션으로 FS2는 ST_4의 15핀 콘넥터와 Meade Pictor 

과 SBIG의 CCD카메라용의 6핀 모듈콘넥터를 장착할 

수 있으며 구입시에 없었더라도 추가 장착이 가능합니

다. 

 

SBIG의 ST_4는15핀의 메스 콘넥터로 연결합니다. 접

속케이블은 ST4측이 15핀의 오스 콘넥터이며, FS2측

이 15핀의 메스 콘넥터입니다. 모든 핀이 1:1로 연결

되지만, 사용하는 핀은 4,5,7,8,10,11,13,14뿐입니다. 

 

Meade Pictor는 15핀의 메스 콘넥터 옆의6극의 모듈 

플러그에 연결하고, CCD카메라에 부속된 접속케이블

은 양측모두 6극 모듈 플러그로 되어있습니다. 

배선은 다음과 같이 되어있습니다. 

pin1이 pin6, pin2 는 pin5, pin3은 pin4 …… 

 

FS2에서는 아무 설정도 필요 없이, 오토가이드의 콘넥

터를 얼마든지 사용할 수 있습니다. CCD카메라가 FS2

에 신호를 보내면 자동적으로 적절한 수정동작을 합니

다. 이전에 어떤 속도설정이 되어 있더라도 이 수정을 

할 때는 가장 느린 Rate 1(0.5x max)가 사용됩니다. 

오토가이드에서 수정이 행해질 때는 디스플레이에 

“Track_>”의 글이 표시됩니다. 

(단지 타임기능이 작동할 때는 표시되지 않습니다.) 

 

비고: 

오토가이드입력은 양쪽 버턴과는 완전히 별개의 배선

입니다. 그 때문에 오토가이드에서 가이드 중이라도 

오토가이드의 셋팅을 위해 망원경을 동서남북으로 움

직이더라도 메뉴시스템에서의 각종설정을 할 수 있습

니다. 

 

FS2 의 ST4 콘넥터 핀 접속도 

 
10,11   릴레이 접점 “+ X”, 통상 off 

4, 5    릴레이 접점 “_ X”, 통상 off 

13,14   릴레이 접점 “+ X”, 통상 off 

7, 8    릴레이 접점 “_ X”, 통상 off 

 

 

FS2 의 Meade 콘넥터 핀 접속도: 

                  
 

옵션에서 SBIG ST_7, ST_8 CCD카메라용의 접속케이

블도 있고, Meade Pictor용 콘넥터에 연결합니다. 

 

Cookbook-CCD-Camera를 오토가이드로서 사용하기 

위해서는 Astro Electronic에서 제공하는 인터페이스를 

Starryland에 요청하여 구입하십시오. 

1. not in use 

2. ground 

3. “left” 

4. “bottom” 

5. “top” 

6. “right” 
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4.10  PC 와 RS232C 접속  
  

 

FS2는 컴퓨터에 연결하면 "Guide6.0/7.0" 또는 "The 

sky" 컴퓨터 프로그램을 사용하면 다음과 같은 일을 

할 수 있습니다. 

 

 현재 망원경이 향하고 있는 위치를 별지도의 화

면에 표시할 수 있습니다.  

 프로그램에 등록되어 있는 천체 모두를 망원경에 

자동도입 할 수 있습니다. 

 어떤 위치라도 망원경 속도설정을 선택하고 이동

시킬 수 있습니다. 

 

“Slew”는 Rate 5 에 해당 

“Find”는 Rate 4 에 해당 

“Center”는 Rate 2 에 해당 

“Guide”는 Rate 1 에 해당 

(Rate 3 은 컴퓨터에서 선택할 수 없음.) 

 

 

FS2 의 RS232C 오스 콘넥터의 핀 접속도: 

 

 
접속케이블은 양측9극 D-Sub 메스 커넥터에 붙어있으

며 1:1 접속 스트레이트 케이블입니다. 

컴퓨터를 사용해서 망원경을 어딘가로 향할 때는 그 

전에 반드시 한번은 “Ref. Obj”기능으로 좌표설정을 

해 두어야 합니다. 그것이 끝나면 디스플레이의 2번째 

오른쪽 구석에 “M”또는 “E”의 글자가 표시되는 것을 

확인할 수 있습니다. 그렇지 않으면 컴퓨터가 에러를 

표시를 합니다. 

 

"Guide 6.0/7.0"에 관한 참조: 

"Guide 6.0/7.0" 매뉴얼에 있는 대응 기종에 대한 서술

에 주의해 주십시오. 

"Guide6.0/7.0"에서 망원경 타입은 "LX200"에 “Com” 

port는 접속시키고 있는 시리얼 포트로 설정해주십시

오. 

  

"The sky"에 관한 참조: 

The sky 을 실행하고 메뉴 "Telescope/Setup"메뉴를 

열고, 망원경 타입을 "LX_200: Meade......"으로 설정 

합니다. 그 다음 "Setting......"클릭하고 사용하고 있는 

“Com Port”로(예, COM1, COM2) 설정한 후 통신 속도

를 9600으로 합니다.  

The sky는 설정치를 기억하므로 이 작업은 한번만 설

정을 하면 됩니다. 

알고 있는 원하는 별을 망원경에 도입하고 FS2의 컨

트롤박스에서 “Ref. Obj"속에서 그 기준천체를 선택합

니다. 두 번째의 우측끝부분에 “M” 또는 "E"의 글자가 

표시될 것입니다.  

The sky를 "Telescope/Link/Establish"의 순서로 클릭

을 합니다. 이것으로 망원경이 현재 향하고 있는 위치

를 표시합니다.  

만약 "Lx200 not responding(응답 없음)......"이라고 

하는 에러메시지가 표시되면, 바른 시리얼포트를 사용

했는지, 케이블의 양쪽 끝이 접속되어 있는지 FS2의 

전원이 들어가 있는지, 기준”별”로 설정했는지 등을 

확인하십시오. 

이것으로 당신 컴퓨터의 화면상에 있는 천체를 클릭하

면 “천체정보(Obj information)" 윈도우가 표시됩니다. 

만약 그 중에 작은 망원경아이콘을 클릭하면, 망원경

은 그 천체로 이동을 합니다.  

이 천체를 바르게 시야 중앙에 도입하려면 컨트롤 박

스의 버턴과 The sky의 "Telescope/Motion controls" 

기능, 양쪽을 다 사용할 수 있습니다.  

"Telescope /Motion controls"윈도우 속의 작은 버턴을 

사용해서 망원경을 어느 방향으로도 움직일 수 있습니

다.  

목표의 천체를 정확하게 시야의 중앙에 맞춘 후 FS2

를 재 가동 시킬 수도 있습니다.  

사용법은 2 가지로 컨트롤박스의 “Ref. Obj / Object”

를 사용하든가 The sky에서 "Object information” 위쪽

에 있는 "Telescope" 을 클릭하고 그 다음 "Sync” 을 

클릭하면 됩니다. 

"Telescope/Setup"의 윈도우의 "Cross hair update 

period"을 500ms보다 작게 하지 마세요. 

 

"Sky map Pro" 에 관한 참조 

메뉴의 “Telescope/Configure”에서 망원경의 종류를 

"Vixen Skysensor2000PC(lx200)"에 설정하여 주십시오. 

  

모든 프로그램에 관한 참조 

소프트웨어 제작자는 버전업을 계속하므로 그 구성의 

호환성은 계속 변합니다. 도움이 필요하면 Starryland

에 요청하시길 바랍니다. 

 

프로그램을 위한 참조 

 

FS2에 들어가있는 LX200커맨드는 다음과 같습니다. 

 

:GR :GD :Sr :Sd :Ms 

:Q :Qn :QS :QE :QW 

:Mn :Ms :Me :Mw  

:RS :RM :RC :Mw  

:CM :U    

 

다른 커맨드는 무시합니다. 
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4.11 나선상 이동에 의한 주변탐색 기능(Spiral) 
  

 

어떤 목표천체를 보기 위해 망원경을 하늘로 향했는데 

시야 속에 그 천체가 보이지 않는다고 하면, 당신은 

그 천체가 시야 속에는 없지만 그리 멀지 않은 곳에 

있다는 것을 알고 있을 것 입니다.  

 

이 경우에 “Spiral” 기능이 도와줄 것입니다. 이 기능

은 시작점을 주위로 나선형으로 이동하여, 주위를 기

계적으로 빠짐없이 탐색할 수 있습니다.  

 

만약 “Spiral”의 기능을 사용하려면, 탐색간격을 

“N(상)” 과 “S(하)”버턴으로 설정할 필요가 있습니다. 

즉, 나선상의 일주로부터 다음 일주까지의 간격이며. 

시야 직경의 반이 적당한 설정입니다.  

 

속도는 궤도 거리 선택에 따라 자동 조절되며, W(우) 

버턴을 사용하면 찾는 천체를 보는 중 언제든지 조사

를 정지 할 수 있습니다.  

 

만약 E(좌)버턴으로 중단을 하면, 망원경은 찾기 시작

한 위치로 돌아갈 것입니다. 

 

그대로 두면, 6바퀴를 탐색한 후 자동적으로 원래의 위

치로 돌아간 후에 정지합니다. 

 

 

비고:  

이 기능은 적위가 _80°~ +80° 사이에서만 작동되며, 

그 이외의 것에서는 디스플레이에 “too close to Pole 

(극축에 너무 가깝다)” 이라고 표시하고 움직이지 않

습니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4.12 게스트 모드  
  

 

당신이 많은 사람들에게 보여준다고 가정해 보십시오. 

참가자는 망원경을 직접 움직이면 더욱 즐거울 것입니

다.  

 

이 경우를 위해 FS2에 게스트모드가 있습니다.  

 

4개의 방향 버턴을 동시에 누르면, 게스트모드를 on, 

off 할 수가 있으며, 참가자들에게 다음과 같이 설명을 

하십시오. 

 

“이 4개의 방향 버턴을 누르면, 망원경의 방향을 이동, 

즉 이쪽과 저쪽을 바꿀 수 있습니다.”  

이 의미는 누구라도 곧 이해할 수 있을 것 입니다. 

 

게스트모드의 유리한 점은 4개의 방향버턴에 의한 이

동 이외에는 전 기능이 일시적으로 이용할 수 없게 되

며, 속도설정도 바꿀 수 없으므로, 게스트모드를 하기

전에 속도 설정을 해두어야 합니다. Shift 버턴만 적색

조명으로만 기능하고, 다른 Shift 버턴의 기능은 작동

을 안 합니다. 

이것은 방심해서 FS2가 재설정되는 것을 방지하기 위

해서입니다. 
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5.1 독일식 적도의 
 

 

당신의 독일식 적도의가 북극성을 향해 극축이 잘 조

절이 되어 있고, 망원경은 남쪽 하늘의 적도 부근으로 

맞추어져 있다고 가정을 합니다.  

(지평선으로부터 약40° 의 중간하늘) 

당신은 망원경의 북쪽에 서서 망원경을 볼 때 남쪽을 

향하여 서있을 것입니다. 그리고, 당신의 망원경은 2가

지의 위치로 있을 것 입니다. 

 

1. 망원경을 왼쪽으로. 그리고, 밸런스 추는 

   오른쪽으로. 

2. 망원경을 오른쪽으로. 그리고, 밸런스 추는  

   왼쪽으로. 

 

일반적으로 독일식 적도의가 어떤 천체로 향할 때는 

언제나 2개의 가능성이 있습니다. 그러나 실제로는 망

원경이 적도의와 다른 물건에 부딪히거나 아이피스가 

보기 힘든 위치에 오기 때문에 1개의 방향밖에는 없는 

것이 보통입니다.  

 

케이스1과 2 의 경우로 돌아가봅시다. 

만약 당신이 컨트롤박스의 "N(상)"을 누르면 당연히 망

원경은 북쪽으로, 즉 적위가 증가하는 쪽으로 이동하

는 것을 기대하겠지요. 그러나 케이스1과 2의 경우에

는 망원경이 북쪽으로 향하기 위해서는 방향이 다르므

로, 회전방향이 달라지는 문제가 있습니다.  

 

적위모터가 어느 쪽으로 도는 것이 좋은가를 컨트롤러

가 알려면 어떻게 하면 좋을까요? 

 

답: 불가능합니다. 

 

컨트롤러는 망원경이 어느 쪽의 포지션에 있는가를 가

르쳐줄 필요가 있습니다. 때문에 “Ref. Obj”기능을 사

용해서 기준천체에 맞출 때마다. 컨트롤러는 망원경의 

포지션의 입력을 요구합니다. 

 

 

               Position 

            <-E      W->     

 

이 질문에는 다음과 같이 답해 주십시오.: 

 

 

 망원경이 동쪽을 향할 때에는 "E(좌)"을 누릅니다.  

  (망원경은 위에, 밸런스 추는 아래에 있을 때) 

 

 망원경이 서쪽을 향할 때에는 "W(우)"을 누릅니다. 

  (망원경은 위에, 밸런스 추는 아래에 있을 때) 

어떻게 대답하면 좋을까 잘 모를 때는, 망원경이 

어떤 명확한 좌표(진짜 서쪽인가)에 적위 축이 

-90° 나 +90°을 지나지 않고 이동할 수 있는가 

어떤가를 생각해보십시오. 

 

(망원경을 실제로 움직일 필요는 없겠지요. 그것

이 가능한가를 머릿속으로 생각해 보는 것만으로 

충분합니다.)  

 

 

 

 

 

 Example:  

 

앞의 케이스1의 경우, 망원경은 남쪽으로 향하고, 극축

의 왼쪽(동쪽)에 밸런스 웨이터는 오른쪽에 있습니다. 

지금 당신은 망원경을 단순하게 90° 서쪽으로 회전시

킬 수 있습니다. 그리고 "W(우)" 버턴을 누릅니다. (망

원경을 동쪽으로 향하게 하기 위해서 적위 축을 180° 

돌려야 합니다.) 

 

 

 이 질문의 답이 틀리면, 적위 모터가 반대방향으

로 돌면서 적위좌표가 바르게 표시되지 않는 것

을 알 수가 있습니다. 이 경우에는 “Ref. Obj”기

능으로 한번 더 작동시간을 일치시키도록 고쳐주

십시오. 

 

참조: 

 

전원을 on할 때 어느 쪽에 있는가 컨트롤러에 가르쳐

둘 수도 있습니다. 

FS2의 전원을 넣을 때 단순하게 "E(좌)"또는"W(우)"을 

누르면 됩니다. 

"Position East" 또는  "Position West"라고 디스플레이

에 표시가 되므로 버턴은 내버려 둡니다. 

 

당신이 포크식 적도의를 사용하면 +90° 또는 _90°을 

넘더라도 적위 축을 반대로 돌릴 필요가 없습니다. 즉 

아이피스는 항상 포크와 같은 측에 있습니다. 이러한 

경우, 적위모터의 회전방향은 항상 정해져 있기 때문

입니다. 여기서 질문에는 망원경의 포지션은 항상 

“E(좌)버턴을 누르십시오. 

(만약에 당신이 항상 여기서 “W(우)”버턴을 누르고 싶

으면, 그것도 상관없지만, 정답은 항상 같은 것이 중요

합니다. 그렇지 않으면 적위모터가 반대로 역회전 하

기도 합니다.) 
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6.1  Stepper Motors 연결  
  

 

모터 또는 모터케이블이 Astro Electronic의 정품이 아

닌 경우에는 아래의 테스트를 모두 해주십시오. 

 

1. 모터 케이블을 모터에 연결하지만, FS2 에는 연결 

하지 않습니다. 

2. 테스터에서 9극의 오스 콘넥터를 체크합니다.  

3. 핀 1과 핀2는 Stepper 모터의 1개의 코일에 연결

해야 합니다. 그때 저항 값이 예를 들면 0.5~100

Ω 을 가리킬 것입니다.  

4. 핀4와 핀5는 모터의 2번째 코일이 됩니다. 저항 

값은 첫 번째 코일과 거의 같습니다. 

5. 핀1과 핀5, 즉 2개의 코일 사이는 절대 연결해서 

는 안됩니다. 저항치는 매우 높습니다. 

6. 2개의 코일과 핀6,7,8,9사이에도 연결해서는 안됩

니다. 이 4개의 핀은 FS2 내부에서 전원의 마이

너스에 연결 되어있고, 케이블의 보호선 이 연결

되어 있습니다. 

7. 나머지 한 개의 모터와 케이블도 같은 모양으로 

1~6의 항목을 확인합니다. 

8. 이 테스터들이 완전하지 않을 경우, 절대로 FS2 

와 연결해서는 안됩니다. 원인을 찾아서 제거를 

해야 합니다 

(취급에 익숙해지면, 모터를 연결하지 않고 FS2

를 테스터 할 수 있습니다.) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

FS2 의 모터 접속 메스 콘넥터의 핀 접속도 

 

 
 

 

핀 1   코일 1, 감기 시작함 

핀 2   코일 1, 감기 끝남 

핀 3   빈 공간 

핀 4   코일 2, 감기 시작함 

핀 5   코일 2, 감기 끝남 

핀 6   어스(숼드) 

핀 7   어스(숼드) 

핀 8   어스(숼드) 

핀 9   어스(숼드) 

 

 

모터 케이블은, 3m이상이어야 합니다. 그것은, 케이블

의 정전용량이 높게 되고 전기에너지의 손실이 많아지

기 때문입니다. 

(핀1,2와 핀4,5의 접속이 반대로 되면 회전방향이 반

대로 될 뿐입니다.) 
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6.2  Setup of  Motor Parameters  
 

 

스테핑 모터에는 각종의 다른 규격이 있으므로, 드라

이브 뷰닛의 설정을 사용 모터에 맞출 필요가 있습니

다. 그것에 따라서 메뉴 시스템 속의 “Motor1_RA”(적

경모터)와 “Motor2_De”(적위모터)항목 및 그 속의 항

목으로 프로그램 합니다.  

M1_Curr1 저속 회전시의 1코일 당 최고 전류로, 

0.00A 에서 1.80A까지 설정 가능하다. 

추정치는 사용하는 스테핑 코드의 데이

터를 보면 알 수 있다. 과잉의 전류는 모

터가 과열해서 손상을 입는다. 

M1_Cun2 

 

고속 회전시의 1코일 당 최고 전류로, 

0.01A에서 1.80A까지 설정 가능하다.  

추정치는 사용하는 스테핑 코드의 데이

터를 보면 알 수 있다. 과잉의 전류는 모

터가 과열해서 손상을 입는다. 

M1_Freq1 

 

낮은 전류에서 높은 전류로 교체하는 주

파수(Hz), 만약“Freq1”올 0으로 설정하

면, “Cun1”은 속도가 0일 때 사용하

고,“CurT2”는 모터가 돌고 있는 사이에 

사용되며, 표준치는 O~50Hz이다. 

hI1_Freq2 

 

정전 류 제어회로에서 다른 운전모드로 

교체할 수 있는 주파수(Hz), 이 주파수 

이상에서는 모터의 소리가 커지고 전류

도 조금 많아진다. 그러나 더욱 높은 주

파수까지 돌 수 있다. 표준치는 30Hz이

다. 만약 저속 회전 시에 모터가 부드럽

게 돌지 않으면(특히 전원전압이 12V보

다 높은 경우)이 파라메타를 0으로 설정

한다. 

M1_S/Rev 

 

모터 정수: 모터 축 1회전당의 펄스 수. 

표준적으로는24,40,48,72,100,200이다. 

스테핑 모터의 데이터를 봐주세요. 데이

터 시트에 의해 스텝 각 밖에 없는 것도 

있다. 이 경우 1회전당 펄스 수는 360。

/스텝 각 이다. 

M1_Gear 

 

모터와 망원경의 축 감속비(망원경의 축

이 1회전하는 데에 모터가 몇 회전 하는

가?) 설정범위는 1~65535이다. 감속비

가 65535보다 크거나 전체의 비가 불명

확한 때에는, 감속비를 적당한 값 X로 

나누고 동시에 M1_S/ReV에 X를 곱해서 

설정할 수 있다. 

M1_Wave 

 

구동전류의 전파모양으로, 풀 스텝, 하프 

스텝, 마이크로 스텝의 3종류로 선택 한

다. 보통 사용자에 의해 가장 적당한 것

은 마이크로 스텝이다. 

M1_F*4 몇 개인가 값싼 모터는 전류가 깨끗한 

사인커브라도 부드럽게 돌지 않는다. 이 

경우 사인커브에 보통의 4배의 주파수 

전류를 더하면 보다 부드럽게 돌기도 한

다. 표준치는 0%이다. 

M1_Acce1 

 

가속도,표준치는10~50.최고속도(Rate5)

에서 테스트해서 최적 치를 찾아주세요. 

1=가장 늦다 255=가장 늦다 

 

 

 

M1_Clear 

 

기어 계의 back lash의 보정. 시간(초)으

로 설정. 백래쉬는 회전방향이 바뀔 때마

다 보정시켜준다. 만약 백래쉬 보정을 하

지 않으면 값은 0으로 한다. 

hI1_Freq3

 

백래쉬보정을 할 때의 주파수(Hz). 표준

치는 40~100Hz이다. 이 주파수는 백래

쉬를 어느 정도 빨리 수정하는 가를 결

정한다. 

주의: 이 주파수는 모터에 직접 보내지는 

감속역이 아니다. 이 때문에 주파수가 너

무 높으면 모터가 따라가지 못한다. 표준

치는 10Hz~100Hz이다. 

M1_L/R 모터의 회전방향. Left또는 Right 

제6.4장 참조 

M1_Enc.R 엔코더의 분해능에서 1회전 펄스 수를 4

로 나눈 수치로 설정(예를 들면 엔코더의 

분해능이 4096이면 1024) 만약 엔코더

가 망원경의 회전축에 직접 연결되어 있

지 않고, 콕 벨트와 마찰차등에 접속되어 

있으면 기어비를 계산에 넣어야 한다. 

M1_Enc.D 엔코더의 회전방향. Left또는 Right 

제6.4장 참조 

 

 

계산에 도움이 되는 식: 

 

(이식은 항성시 운전의 경우입니다.) 

 

 

모터의 주파수:  

M_S/Rev M1_Gear 
f =

4 
* 

86164sec 

 

 

모터 1 회전의 시간 

86164sec 
t =

M1_Gear 
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6.3  엔코더의 접속  
 

 

8종의 모듈 플러그의 핀 배치는 “SKY-Commander”

과 “NGC MINMAX”의 엔코더와 같이 되어있습니다. 때

문에 그것을 사용할 수 있는 엔코더를 가지고 있으면 

그대로 FS2로 사용할 수가 있습니다. 

 

주의사향: 

“스카이센서”의 엔코더는 핀 배치가 다르므로 특별 교

환 케이블이 필요합니다. 

엔코더의 케이블을 자작을 하는 경우, 배선이 틀리면 

엔코더가 고장 날 가능성이 있으므로 주의해 주십시오. 

 

 

FS2 엔코더의 연결 핀 배치 

 

 

                          
 

 

 

 

엔코더 접속을 할 수 있으면, 메뉴 시스템 속에서 이

하의 항목을 설정할 필요가 있습니다. 

 

Misc./Encoder “Yes” 

Mot_1 RA/M1_Enc.R 적경 엔코더의 분해능력 x4 

Mot_2 RA/M2_Enc.R 적위 엔코더의 분해능력 x4 

Mot_1 RA/M1_Enc.D 적경 엔코더의 이동방향 

Mot_2 RA/M2_Enc.D 적위 엔코더의 이동방향 

 

엔코더가 적도의의 회전축에 직접 연결되어 있지 않고, 

기어 등(기어, 벨트, 디스크)과 결합되어 있는 경우에

는, 분해능력을 설정할 때 조심을 하여야 합니다. 즉 

엔코더의 분해능력 x 기어비 x 4 가 됩니다. 

 

엔코더의 치수 또는 지름
   기어비 = 

망원경의 치수 또는 지름

 

엔코더가 빨리 돌지 않도록 주의를 하십시오. 왜냐하

면은 FS2의 최대 회전속도는 매초 2000카운트이므로, 

잠깐이라도 이것을 넘어서는 안됩니다. 

 

예: 

 

 엔코더의 분해능이 1000카운트로 적도의의 축에 

직접 연결된 경우, 적도의를 매초 2회전까지 돌립

니다. 

 2000카운트의 엔코더를 사용하고, 기어 등의 변

속장치를 넣어서 2배속으로 한 경우, 망원경의 축

은 매초 1/2회전을 넘을 수 없습니다. 

 

 

 

엔코더의 각 분해능은 아래의 식에서 산출할 수가 있

습니다. 

 

360° 
각 분해능(°) =

엔코더의 펄스 수 x 기어비

 

예: 

 

 1회전에 1000카운트의 엔코더를 적도의 축에 직

접 연결한 경우, 각 분해능은 

        0.09°= 5.4’=324” 

 

 1회전에 2000 카운트의 엔코더를 변속장치로 적

도의 축에 2배속으로 한경우, 각 분해능은 

        0.0225°=1.35’=81” 

 

이것으로 알 수 있듯이, 고 분해능의 이점은 최고회전

스피드가 낮아 진다고 하는 결점으로 연결됩니다. 

 

다른 중요한 엔코더 접속의 파라메타는 “Mlsc./Limit”

입니다. 

 

엔코더를 접속시킬 때는, FS2는 망원경이 향한 위치를 

계산하는데 2가지 방법을 독립해서 행합니다. 

 

1. 스테핑모터의 펄스 수에서  

     긴   곳: 분해능이 매우 높습니다. 

     짧은 곳: 일단Clamp를 흔들면, 계산된 위치는 무  

              의미한 것이 됩니다. 

 

2. 엔코더의 카운트 수에서  

긴   곳: 엔코더는 적도의 축에 직접연결(기어 등 

         이 있어도)되어 있으므로, Clamp를 흔 

         들어도 계산의 위치는 바르며. (이것이  

         모터에 엔코더를 붙여도 도움이 되지  

         않는 이유입니다.) 

짧은 곳: 분해능이 모터의 분해능 만큼 높지 않습 

         니다. 

 

FS2는 항상 양자의 각도를 계산해서 계속 비교를 합

니다. 양자의 차가 설정치 보다 크면, FS2는 자동적으

로 정밀한 스테핑모터의 계산치 에서 보다 큰 엔코더

에 의한 값으로 변합니다. 

 

허용한도의 값은 메뉴시스템의 “Mlsc./Limit”로 설정 

할 수 있으며, 기본적인 값의 예를 들면, 0.2° 에서 1” 

사이입니다. 

 

“Ref. Obj.”을 사용해서 기준위치를 맞춘 후 좌표는 허

용한도를 넘지 않는 한 모터위치로서 계속 계산할 수 

있습니다. 만약 Clamp를 흔들지 않는 한, 허용 한도는 

결코 넘지 않을 것입니다. 넘는 일이 있으면, 모터가 

따라갈 수 없든지, 엔코더의 기계적 트러블이 있을 것 

입니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1: RA channel B 

2: RA +5V 

3: RA channel A 

4: RA ground 

5: Decl . channel B 

6: Decl . +5V 

7: Decl . channel A 

8: Decl . ground 
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6.4  회전방향의 설정  
 

 

메뉴시스템 속의 당신의 적도의에 필요하게 되는 모든 

파라메타를 설정해주세요. 파라메타가 바르게 설정되

어 있는가를 체크해 주세요. 

 

중요한 주의사항: 

 

버턴의 반대로 돌리기 기능은 아래의 설정을 위해서 

필요가 없습니다. 즉 메뉴 시스템의 “Misc. /Buttons”

는 “normal”로 되어 있는 것입니다. 

 

 

다음에 당신의 적도의에 관해서 중요한 테스트를 몇 

개인가 실행합니다. 

 

처음에는 적경 모터입니다. 

 

망원경을 남쪽으로 향하고, 고속회전을 선택하고, 

W(우)(적경)버턴을 누릅니다. 좌표의 표시는 중요하지 

않습니다. 이때 망원경은 서쪽으로 이동해야 합니다. 

반대 방향으로 이동하면 메뉴 시스템 속의(M1_L/R) 

기능에서 회전 방향의 설정을 수정하여야 합니다. 

 

다음은 적위 모터의 회전방향의 테스트입니다. 

 

망원경을 대강 동쪽으로 향하고, 메뉴시스템의 “기준 

천체(Ref. /Obj.)”을 선택합니다. 최초 항성(예: 안드로

메다 좌의 알파성)을 맞추고, 망원경 위치에 대한 질문

에는 “E(좌)”버턴으로 선택합니다.  

이것으로 FS2는 적도의가 동쪽으로 향해, 올바르게 되

었다는 것을 “알고” 알 수 있습니다. 최고속도로 설정 

하고, 핸드 컨트롤러의 N(상)적위+을 누릅니다. 여기에

서도 디스플레이의 좌표의 표시는 관계없습니다. 아래

로 이동한 경우에는, 메뉴 시스템 속의(M2_L/R)기능에

서 회전 방향의 설정을 수정합니다. 

 

엔코더를 연결하지 않은 경우에는, 엔코더의 회전방향

도 바로 지금 체크합니다. 디스플레이의 2행 오른쪽 

끝부분에 “E”(엔코더)가 표시되어 있지 않으면, 적경 

적위 어느 쪽이든 축 Clamp를 흔들어서 손으로 조금 

앞뒤로 흔들어주십시오. 그렇게 하면 “E”가 표시될 것

입니다. 

 

그리고 적경 축의 엔코더입니다. 

 

망원경을 대강 남쪽으로 향해서, 적경 Clamp를 흔들

어서 수동으로 서쪽(보통 추적방향)으로 움직입니다. 

적경의 표시는 작아져야 하며, 그렇지 않으면 메뉴 시

스템의 M1_Enc.D)에서 엔코더의 회전방향 설정을 바

꾸어줍니다. 

 

마지막으로 적위 축의 엔코더입니다. 

 

망원경을 대강 동쪽으로 향해, 메뉴시스템의 “기준천

체(Ref.Obj.)”기능을 선택합니다. 최초 항성(예: 안드로

메다 좌의 알파성)을 맞추고, 그 위치에 대한 질문에는 

“E”(왼쪽 보턴)로 선택합니다. 이것으로 FS2는 적도의

가 동쪽으로 향해, 올바르게 되었다는 것을 “알고” 알 

수 있습니다. 여기에서 망원경을 적위 Clamp를 흔들

어서 수동으로 위로, 즉 북극성의 방향으로 움직입니

다. 적위의 표시는 크게 나타날 것입니다. 그렇지 않으

면 메뉴시스템의(M2_Enc.D)에서 엔코더의 회전방향 

설정을 수정합니다. 
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참고 자료 

 

NJP 적도의의 40V 용 Setting 
 

The Factory Setting of your FS2 Telescope Drive Unit is as Follows: 

( you can change all settings according to your requirements) 

 

 
Motor 1 

Right Ascension 

Motor 2 

Declination 

Low coil Current(for low speed) 800mA 800mA 

High coil Current (for high speed) l600mA  l600mA 

The coil Current is switched from low to high at this 

frequency(Freq1) 
0 Hz 0 Hz 

The Current is regulator switched into the faster mode 

frequency(Freq2) 
0 Hz 0 Hz 

Full steps per Motor Revolution 100 100 

Gear reduction ratio 6912 6720 

Current waveform Micro step Micro step 

Acceleration 30 30 

Gear clearance time 0.00sec 0.00sec 

This frequency is used for gear clearance  

compensation(Freq3): 
40Hz 40Hz 

Turn Direction left left 

Encoder Resolution 4000 4000 

Encoder Direction left left 

Encoders available no  

Teeth count of RA worm wheel 240  

Declination PEC corrections  yes 

Timer Function no  

Exposure Time 10 Minutes  

Language English  

key assignment :  top: north   below: south  left: east  right: wesr 

 

 

Speed Rates: 
 

Rate  1:    0.50x 

Rate  2:    1.00x 

Rate  3:    4.00x 

Rate  4:   16.00x 

Rate  5:  400.00x 
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사족 
 

본 자료는 국내에서는 처음으로 FS2 시스템의 오너가 되신 손치호님께서 번역해 주신 후 저희 스테리랜드에 

아무런 대가 없이 한국의 아마추어 천문학자를 위하여 제공해 주신 것입니다. 한국의 FS2 에이전트인 

스테리랜드가 해야 할 일을 이렇게 대신, 그리고 더욱 훌륭하게 번역해 주신 것에 대하여 이 자리에서 다시 한번 

감사의 말씀을 전합니다. 

 

FS2 는 독일의 Michael Koch 라는 전기 엔지니어이자 아마추어 천문학자가 개발한 GOTO 솔루션으로 현재 많은 

수의 제품이 전세계에서 사용되고 있습니다. 기존 적도의를 갖고 있는 분이 GOTO 를 즐기기 위해 사용할 수도 

있고 자작파 아마추어가 자신이 개발한 적도의에 부착하기 위해서도 사용할 수 있습니다. Astro Electronic 에서는 

이 모든 경우에 대한 소스를 제공하고 있으며 기존 적도의용 패키지 세트, 자작파용 각종 부품 모두를 제공하고 

있습니다. 이에 관해 자세한 자료가 필요하신 분은 스테리랜드로 연락 주시길 바랍니다. 

 

FS2 를 처음 구매하신 분께서는 찬찬히 본 자료를 하나하나 테스트 하면서 숙지해 보시길 권장합니다. (가급적이면 

망원경과 추를 달지 않은 상태로 테스트 하시길 권장합니다.) 본 자료만 충분히 수 차례 읽어 보신다면 별다른 

어려움 없이 FS2 시스템의 원리를 이해하고 올바르게 사용하실 수 있을 것이라 생각됩니다. 단, 본 매뉴얼에서 

금하고 있는 사항들은 필히 피해주시길 바라며(특히 과전압의 사용, 사용 중 컨트롤러 및 케이블을 뽑는 행위, 

권장치보다 고속으로 세팅하여 적도의와 모터에 무리를 주는 행위) 단순한 인터페이스를 사용했음에도 불구하고 

많은 뛰어난 기능을 갖고 있는 FS2 와 함께 여러분의 천문활동을 즐기시길 바랍니다. 

 

스테리랜드가 본 FS2 를 테스트 하면서 겪은 주의사항을 몇 가지 알려드리겠습니다. 

 

1. 모든 케이블은 정확하여 연결하고 절대 전원이 들어와 있는 상태에서 뽑지 말 것 

2. 전원과 FS2 를 정확하게 연결하고(과전류가 유입될 경우 퓨즈가 있더라도 모터에 심각한 영향을 줄 수 있음) 

사용 중 빠지지 않도록 확실하게 배터리에 케이블을 연결할 것 

3. 무리한 힘으로 스위치를 누르지 말 것 

4. 정확하지 않은 극축정렬은 FS2 의 GOTO 성능을 발휘할 수 없으므로 가급적이면 정확한 극축정렬을 할 

것(표류이탈 등의 정교한 극축정렬 권장) 

5. 5 단계 속도조절의 최고속은 권장치보다 약간 낮게 세팅을 권장(배터리 사용시간 연장, 발열량 감소) 

6. GOTO 를 자주 할 경우 배터리의 소모가 많아지므로 관측 시 가까운 근처의 대상을 타깃으로 잡아서 관측할 것 

7. 모터가 돌출한 스타일의 FS2 셋트 일 경우 잦은 GOTO 는 모터에 열을 발생시키므로 모터를 손으로 바로 잡지 

말 것 

8. 주기적으로 모터의 피니언 기어 및 적도의의 스퍼기어를 렌치를 이용하여 조여줄 것 

 

 

참고: 

국내에 보급된 GOTO 솔루션은 Vixen 의 SkySensor, Takahashi 의 Temma 가 대표적입니다. (그 밖에 Celestron, 

Meade 에서도 GOTO 솔루션이 제공됩니다. Celestron 과 Meade 는 SkySensor 계열의 GOTO 입니다.) 

둘의 차이점으로는 SkySensor 는 안시에 중점을 두고 제작된 것이며 Temma 는 사진에 중점을 두고 제작된 

것입니다. 이는 Align 방식으로 알 수 있는데 FS2 나 Temma 는 북극성과 한 개의 Star Align 을 행해야 셋업이 

되며 SkySensor 는 2 개의 Star Align 으로 작동이 됩니다. SkySensor 는 극축을 대충 맞춰도 2 개의 별만 잘 

맞춰주면 무리없는 관측을 할 수 있는데 이 경우 장시간 관측을 하게 되면 주변부의 별이 회전을 합니다. 따라서 

FS2 와 Temma 는 북극성과 한 개의 Star Align 이 필요합니다. 
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