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INTRODUZIONE

Il Telescopio Zeiss da 60cm dell'Universita di Bgia venne inaugurato nel novembre 1936. Equipagdeprima al
fuoco diretto con un portalastre fotografiche, \enpoi rivisto negli anni 70 implementando sia itofimetro
fotoelettrico monocanale come strumento principalesia il sistema di puntamento numerico basato I3a u
progettazione elettronica “ad hoc” utilizzando ude primi esemplari di personal computer prodottdlad Texas
Instruments (TMS990). Ad oggi il Telescopio viertdizzato soprattutto per fini didattici e divulgat Per garantirne
quindi l'efficienza s’é voluto procedere con unagnessiva e poco invasiva opera di rimodernamemnttutte quelle
parti elettroniche oggi reperibili facilmente suéroato. In questo lavoro si espone la realizzazd@meuovo software
di puntamento automatico del Telescopio con lz#iti di una nuova scheda d’interfaccia hardwaresolsétuisce parte
del sistema precedente.

Il Telescopio Zeiss da 60cm

1. DESCRIZIONE DELL'HARDWARE ESISTENTE.

Il posizionamento del Telescopio é rilevato da ooppia di encoder ottici relativi fissati solidalnte sui due grandi
cerchi graduati della montatura equatoriale.

Gli encoder incrementali MEQO della ELCIS (in APPBICE-1 i dettagli tecnici) sono stati “assolutizZahediante
una batteria tampone da 6.5V che svolge il comgitampedire la perdita degli offset di puntameniodaso di
mancanza di corrente elettrica. || moto del Telpszsu entrambi gli assi € trasportato agli encadieaverso un sottile
cavo in acciaio invar, caratterizzato da un bassdficiente di dilatazione termica@® K™ in lunghezza). | trasduttori
di posizione campionano un angolo giro con risaoeipari a 24 bit, trasferendo il dato in uscitanimdo parallelo. La
risoluzione angolare teorica in cielo € enorme,tmal di sopra delle precisioni meccaniche dekEdgio.

Una scheda di I/O, il cui cuore sono due multiptedella serie 74LS154 (MUX A e MUX B), prende i sed
provenienti dal calcolatore e dopo averli decodificomanda i motori del telescopio leggendo atEsso tempo i
valori correnti degli encoder. | multiplexer, c@ndombinazioni possibili di una parola composta ddt, cambiano gli
stati logici delle 16 linee di uscita con cui é gibe gestire la lettura degli encoder e la movitagione motori.

| 24bit paralleli in uscita degli encoder vanndiadjresso della scheda di I/O . Qua vengono divis$ blocchi da 8 bit
affincheé possano diventare gli ingressi di 3 laf¢dLS573) che memorizzano il dato corrente. 1| MUX#anda il
segnale di abilitazione prima e di strobe poi pgpettivamente richiedere e memorizzare il datsemee sul buffer



interno. Il segnale di strobe carica quindi le parda 8 bit nei 6 latch mentre il MUXB gestisce d@pportuna
codifica i comandi motori (DC e step), Al tempo software scritto in PBASIC sul TMS990 comunicava t@ scheda
di I/O e interfacciava 'utente nelle operazioniglintamento e visualizzazione dei dati correntbdrdinate e tempo

siderale).

ENCODER LATCH
ALPHA ALPHA \’_

DC MOTORS
DRIVER

i |

MUX. B

ENCODER
DELTA

STEPPER
MOTORS
DRIVER

Schema a blocchi della scheda di 1/0.

Nella tabella successiva € elencata la piedinadriapeso binario dei 24 cavi in uscita di ognceder con la relativa
suddivisione in 3 blocchi da 8 bit:

BYTE 1 BE 2 BYTE 3
NUMERO PIN | PESO DEL BIT | NUMERO PIN | PESO DEL BIT | NUM ERO PIN | PESO DEL BIT
1 1 10 128 28 8
2 2 11 64 29 4
3 4 12 32 30 2
4 8 13 16 31 1
5 16 14 1 32 16
6 32 15 2 33 32
7 64 16 4 34 64
8 128 17 8 35 128




Per la lettura dell’encoder € necessario: mandioel’anable (pin 22), leggere il dato congelatbuakita del buffer
interno all’encoder stesso e infine rimettere alliviogico basso I'enable.

I 3 byte, come sopra definiti, sono presentati ei§pamente in ingresso a 3 latch (74LS573, vedagteet in
APPENDICE-2) L1, L2, L3 (nello schema a blocchi liaBch sono indicativamente nominati come LATCH Al&e
LATCH DELTA). Il 74LS573 ha 8 bit in ingresso inicviene presentato il byte relativo ed 8 bit d’tadn cui viene
riproposto il dato in ingresso solo se si porta athto logico alto il pin 11 chiamato Latch EnafilE) e tenendo il pin
1 (OE) a livello basso. Solamente quando il LE gi@ortato allo stato basso il dato in uscita & fdato” e non
cambia stato al variare delle combinazioni deirbithgresso. In base a questo funzionamento, gioleg in sequenza
rapida i 3 latch per avere il valore (ricostruiia goftware) corrente dei 24 bit dell’encoder.dhtrollo dei 6 segnali di
LE e i 6 di OE ¢ affidato al multiplexer 74LS154 M A) (APPENDICE-2).

Come s’é detto il calcolatore comunica con i 74L& hEediante un codice binario a 4 bit che sono essemente gli
ingressi del multiplexer. Come si nota dalle tabell verita del datasheet corrispondente, per ogmibinazione del
codice binario a 4 bit in ingresso (pin 20,21,2223 esiste una sola parola binaria di 16 bit citagpinda 1 a 11 e da
13 a 17).

Pertanto, con opportune combinazioni di parole fgnin ingresso, il MUX A controlla il flusso datiei 6 latch sui
segnali degli encoder ed anche l'attivazione deidori a step (moti lenti e veloci). Con la steksgica il MUX B
gestisce le direzioni dei 4 motori (2 a step e 2antinua). Un ulteriore latch bufferizza i comamnaldtori provenienti
dal MUX B, per questa ragione ogni comando motosvedessere preceduto dall'abilitazione del latah. |
APPENDICE-3 € mostrato nel dettaglio lo schemareleico della scheda di I/0. Di fondamentale impora dunque
e stato il lavoro di intercettare le sequenzeodnandi che il TMS990 usava per leggere gli encedwauovere i motori
mediante la nativa porta di I/O.

2. IL NUOVO SISTEMA DI CONTROLLO.

Affinché potessimo replicare il preesistente sigtathpuntamento numerico su di una piattaformaaftivale, abbiamo
dovuto decodificare i codici binari, 2 parole coraf@oda 4 bit che il TMS990 utilizza per comandagemultiplexer
MUX A e MUX B. Dopo cio, abbiamo riscritto il sof@ve di gestione in Visual Basic 6 appoggiandociadilteriore
scheda di interfaccia digitale perché potessimgdeg e scrivere sulla scheda di 1/0.

La scheda in questione & la Wellemann K8061. Hseallega ad un PC attraverso una porta USB ed\atso una
DLL richiamabile in VB6 & possibile dialogare cobnto esterno in input e in output. Brevemente (Vedipecifiche
tecniche in APPENDICE-4) la K8061 e fornita di §riessi digitali ed 8 uscite digitali open collec{per un massimo
di 50v/100ma). Gli ingressi digitali sono utilizzgter la lettura dei dati in uscita dei latch degficoders, mentre le
uscite sono spese per comandare i 2 multiplexeK8@61 presenta molte altre caratteristiche chengui sono state
prese in considerazione.
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| codici decimali decifrati per i comandi motorper la lettura degli encoder sono descritti nellzetla seguente:

COMANDI MOTORI LETTURAATCH ENCODER
COMANDO VALORE DECIMALE COMANDO VALORE DECIMALE
Nord DC 170 (abilita latch) Abilita Latch Delta 241
171 (muove il motore)
Sud DC 162 Lettura 1 Byte 113
163
Est DC 166 Lettura 2 Byte 177
167
Ovest DC 174 Lettura 3 Byte 49
175
Nord Step Fast 38 Abilita Latch Alfa 89
39
Sud Step Fast 46 Lettura 1 Byte 153
47
Est Step Fast 42 Lettura 2 Byte 25
43
Ovest Step Fast 34 Lettura 3 Byte 233
35
Nord Step Slow 198
199
Sud Step Slow 206
207
Est Step Slow 194
195
Ovest Step Slow 202
203
Stop Motori 244
245
Sblocca Dec 4
5
Ricentra Dec 44

Il connettore a 40 pin con cui avviene la comurimae tra scheda di I/0 e K8061 & cosi strutturato:

COMANDI MOTORI LETTURA ENCODER

40 (rosso) 24 (rosa grigio)
38 (marrone) 22 (bianco)

36 (blu) 20 (nero)
34 (rosa) 18 (verde/bianco)
32 (viola) 16 (verde marrone)
30 (grigio) 14 (rosso blu)
28 (verde) 12 (marrone giallo)
26 (giallo) 10 (bianco giallo)




3. IL SOFTWARE DI GESTIONE.

Il software di gestione, sviluppato in Visual Ba6i6, é stato concepito per consentire all’'utemeiso del telescopio
semplice e veloce. Nel progetto sono inclusi 2 nioddSTRO32.BAS che contiene le chiamate a diverse funzioni per
eseguire calcoli specifici di astronomia sfericGEENERALE.BAS che include le dichiarazioni delle variabili gidb
del progetto. La figura sottostante mostra la vegsédica del programma in questione. Tramite untrodio Timer, il
frame in alto a sinistra visualizza le informazidiniocalizzazione geografica e temporale qualiempo Universale, il
Tempo Siderale Locale nonché la data Giuliana. futeni sono calcolati a partire dall’ora di ssha del calcolatore
che a sua volta & accuratamente sincronizzataetgaad un server NTP del centro Galileo Ferrarigodino.

= X
v GaTo
Date: 03022009 Epach Freceszed Coord,
uT: 121944 aisl W W | i AR:
DEC:
cooo0p | S
oK

LST: 21 59 43 £ 1950.0 L_IERaniE et
MID:  2454866,01337 Stop 19000 B

DEC:

Selected Dbject-
Latiudc: s i Card connected. CPL OF

—
L itude: 1119571 E
ongitude # USE Caonnected

Altitude: a2 mt

v 1'\7 Paddle 'I"ellle's'cgolbe' Coordinates

Recenter Dec. :
g et DEC: 45 2 27
Enabiclec L ik HA: 0,09274
" Fast Z
Open/Close Pos. Airmass: 0,56742
* Slow
Vertical Position i alfa [step] = 463317
o delta [ztep] = 280631
Stop Motors

AR 21 54 15

[™ Enable &utoguide

Il frame sottostante quello dei tempi, contienettdni che consentono di far eseguire al telescafzione manovre utili
e necessarie per le osservazioni, quali:

» Recenter DedRicentraggio dell’equipaggio meccanico di dectinae)

e Enable Dec(Inizializzazione hardware dei movimenti lentildedeclinazione)

 Open/Close Pos(Porta il telescopio ad una posizione facilmenteeasibile per I'apertura dei tappi di
protezione delle ottiche)

» Vertical Position (Posizionamento verticale di riposo del telescppio

» Stop Motors (Ferma il telescopio in qualsiasi istante)

Abilitando il “GoTo” Frame, si possono inseriredeordinate equatoriali (precessate e non) dell'tiggehe si desidera
puntare. E’ importante ricordare che prima di ognovo puntamento € d'obbligo ricentrare il movineedel delta
spingendo il bottoneRecenter Det. Premendo poi il bottoneOK* viene eseguito anzitutto un controllo di validita
sui valori numerici inseriti dall’'utente, dopo dieviene chiamata la funzior@oordinate() che:

» Trasforma, in bassa precisione, le coordinate ditidgzione del telescopio in valori numerici (step)
comprensibili dagli encoder digitali.
» Confronta gli step della posizione corrente corllgdiedestinazione per stabilire la direzione damdere.



e Se ¢ abilitato il modello analitico del puntameatiora il calcolo della posizione d’arrivo viene plementato
differentemente come verra descritto nella seziéneme Enable Model”.

* Inizia a muovere il telescopio in ascensione retta i movimenti veloci e/o lenti attivando rispeétimente i
controlli timer PuntaAlfa o PuntaAlfalep. Ogni comando di spostamento € implementato irzifum
indipendenti che attraverso specifiche chiamatevaare alla scheda di interfaccia K8061 inviano gredi

opportuni all’elettronica di gestione dei motori.

Con un controllo timer specifico si ottiene, in f@mmacchina, la lettura dei due encoder digitajuandi anche della
posizione equatoriale assoluta del telescopio.

Il telescopio arrivera alle coordinate richiest®standosi sia con i motori in corrente continua YB@& con quelli
passo-passo (piu lenti, per I'arrivo a destinazioRer cui il software gestisce la strategia dii@mamento all’arrivo
confrontando continuamente posizione correntedestinazione. Analogamente, terminata la procediupantamento
in alfa, il controlloPuntaDelta (assieme aPuntaDeltaStep per l'attivazione ed il controllo del relativo mo#opasso-
passo) si attiva e riesegue i calcoli per 'avvéeiento alla destinazione in declinazione.

Il riqguadro “Epoch” consente di selezionare quatiireerse epoche a cui possono essere riferite dedotate di un
qualsiasi oggetto. In “Precessed Coord” vengonoalizzate le nuove coordinate, riportate all'epccarente, alle
quali il software fara fede per il puntamento nuicter

Il diagramma seguente descrive in sintesi le openaed i controlli eseguiti dal software in quests:

GoTo

Werifica che sia stato effettuato il centragaio del delta

Verifica che la declinazione sia nell'intervallo di valori validi [-20°,65°]
Memorizza le coordinate di destinazione in alfa_dest (h) e delta_dest (%)
Calcola le coordinate corrette per la precessione in alfalow (h) e deltalow (%)
Calecola Fangolo orario in ha_dest (h)

Modello abilitato

na ves

¥

<. Calcola le correzioni per ha_dest e delta_dest in base ad

alcuni parametri letti in un fle esterno
+« Visualizza le coordinate corrette dal modello

A

» \erifica che ha_dest sia nellintervallo di valori validi [-5.5;+5.5]

= Trasforma in step le coordinate di destinazione e le salva in
ha_dest _step e delta_dest step

+ Calcola la differenza in step tra la posizione attuale del

telescopio e la destinazione in diffalfa(E/W ) e diffdeltalN/S)

Se la distanza in alfa & maggiore di 1.5' attiva | motori veloci

Se la distanza in alfa & tra 1.5' & 0.5 attiva gli step veloci

Se la distanza in alfa @ minore di 0.5 non muove il telescopio

Abiiita il timer PuntaAlfa

LRI T

|

Il timer PuntaAlfa (PuntaAlfaStep) monitora in tempo reale gli spostamenti del telescopio.
Quando la distanza in ascensione retta & inferiore a 800 (80) step arresta i motor,

)

Attiva i motori (step) veloci nel puntamento in delta e, tramite il timer PuntaDelta {PuntaDeltaStep)
arresta | motori guando la distanza dalla destinazione & inferiore a 1000 (10) step.
Salva in un file esterno ascensione retta, declinazione, tampo siderale.

Il software & stato implementato appositamenteusaalella peculiarita della montatura equatorigleTetlescopio di
Loiano. Per esempio infatti , nel codice sono statate delle routines di “contraccolpo” durantéalse di spostamento
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in DC in declinazione cosi che la presa meccanass# far muovere il Telescopio anche con i motosiep. In
Ascensione retta, tuttavia, questa breve inversithmsarcia del motore in DC & gestita completameigehardware. Il
codice sorgente & stampato nella sua completeZxBRENDICE-5.

Una trattazione particolare merita il calcolo debdallo analitico del Telescopio, che viene richitanael frame
“Enable Model”. Questo &€ uno strumento la cui aate#za nei movimenti € piuttosto limitata. Si eifigato

sperimentalmente che la meccanica di costruzioee nmlteplici ragioni (giochi meccanici, usure,.gtémpone un
limite inferiore di accuratezza pari a circa 4’ @@ quadrati. Per queste ragioni abbiamo preswirsiderazione i
parametri piu significativi che descrivono un telgsio equatoriale sorretto da una montatura a llardessi sono:

» Punti di zero per angolo orario e declinazione €IHD)

» Disallineamento della montatura rispetto all'asskare celeste (MA e ME)

» Non perpendicolarita tra gli assi definiti dal da@ocorario e da quello di declinazione (NP)
» Flessione meccanica del tubo ottico (TF)

» Flessioni meccaniche della montatura equatoria (F

TPoint € il software che é stato sfruttato per tpuemalisi. Esso € commercializzato dalla SoftwagB: ed &
nativamente incluso nelle interfacce dei softwamamerciali di puntamento numerico.

La costruzione del modello analitico per un telgsgaonsiste in cio che viene definito “mappatuintando cioé un
campione minimo di 20 stelle brillanti, note e dimtite uniformemente sulla volta celeste. Doporkeveentrate nel
campo del telescopio, si annotano sia le coordidatatalogo riferite all'epoca attuale delle steilh questione e sia
quelle attuali del telescopio. Per una maggior ipi@ce e praticita nel centraggio della stelleiadasusata una camera
CCD al fuoco diretto. L'analisi delle differenzee¢idui) tra i due set di coordinate ottenuti, pdtendi indagare le
caratteristiche del telescopio al fine ultimo digtiirare la precisione di puntamento, ricavandaiapnetri numerici
(espressi in secondi d’arco) che caratterizzamooilello. | punti di zero, sia per I'angolo oraribl) e sia per il delta
(ID), sono semplicemente delle costanti numerathditive (col rispettivo segno) che indicano di ioagli zeri degli
assi del telescopio sono spostati rispetto allingglel sistema di riferimento orario.

Il modello analitico in questione caratterizzeeletscopio equatoriale a forcella come segue:

ARA=MA*cosHA*Tand ADec=MA*sinHA
ARA=ME*sinHA*Tand ADec=ME*cosHA
ARA=NP*Tand

ARA=TF* cosp* SinHA* seco

ADec=TF* (cosp* coSHA* sind-sing* coso)
ADec=FO* cosHA

» Componenti di disallineamento Polare in Azimuth:
» Componenti di disallineamento Polare in Altezza:
* Non Perpendicolarita tra gli assi:

* Flessione del tubo ottico:

* Flessione della forcella:

Esse sono tutte correzioni additive da apportdeecalbrdinate orarie dovetA € I'angolo orariog € la declinazione @
e la latitudine del luogo. La trattazione piu rigsa verra esposta in un successivo lavoro.

Di recente e stato implementato anche il contralltomatico della cupola del Telescopio la cui ptagéone e
realizzazione & stata ripresa da quella gia teatafalescopio da 152cm di Loiano. Per i dettaglggiori si rimanda al
Rapporto Tecnico 09-12-04. Per questo lavoro statoraontati 128 codici a barre lungo la circonfera della cupola,
ottenendo una risoluzione di 2.8°/codice. | comatidotazione cupola avvengono attraverso la pgirtamunicazione
LPT1 (&H378) seguendo la decodifica sotto descritta

PIN LPT1 VALORE DECIMALE AZIONE COLORE FILO
2 1 (H) DX Verde
3 2 (H) SX Giallo
4 4 (H) Stop Blu




Il software gestisce anche I'hardware della guidtomatica del Telescopio. Infatti un calcolatoralidato su cui &

installato un software commerciale di guida, matel@orrezioni di guida ad una scheda che a sua \g#hera 4

impulsi TTL su 4 linee separate. Ognuna di esstaparcorrezione relativa ad un asse equatoriael linee sono state
portate all'ingresso di LPT1 (input di &H379) ed Timer di VB6 esegue un polling su questo indiribkzattesa di una
transizione di livello logico. Ad ogni transizioriesoftware rimanda la correzione di guida coroisgente.

La tabella sottostante ne descrive la decodificaaus

PIN LPT1 VALORE DECIMALE AZIONE COLORE FILO
13,12,11,10 63 W Bianco
13,12,11,10 95 E Giallo
13,12,11,10 111 N Marrone
13,12,11,10 255 S Grigio (invertito)

Nelle successive appendici sono mostrati i datdsleemanuali tecnici di riferimento.
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L'abilitazione alla lettura avviene tramite il segnale ENABLE, la
transizione positiva di questo segnale ha la funzione di latch del-
lo stato dei contatori e i segnali sono validi 10 microS dopo.

11 conteggio avviene collegando il segnale X con X1 o X2 oppure X4
che permettono di avere la moltiplicazione per 1 per 2 o per 4 del
pumero di tacche del disco.

attivando i1 segnale ZERO contemporaneamente al segnale ENABLE, si
ha l'azzeramento dei contatori interni.

11 segnale DIR, collegato a massa, permette di cambiare la dire-

del conteggio, questo ingroesso deve essere lasciato libero

.0 collegato a massa.
Introducendo degli impulsi sull'ingresso PRESET contemporaneamente

al segnale ENABLE, si pud variare il valore del contatore.

I ponticelli X, X1, X2, X4 devono essere fatti direttamente

sul connettore.
Gli ingressi DIR, ENABLE, PRESET vanno lasciati liberi o se neces-

sario devono essere sempre a bassa impedenza.

Opzione batteria

inseri

teria

La batteria montata all'interno dell'encoder deve essere abilitata
tramite l'interruttore posto in prossimita del connettore.

L'interruttore posizionato verso il segno rosso indica batteria

ta.

Sul pin 9 del connettore & accessibile il polo positivo della bat-

(6 Volt).
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ENCOOER ME SO

GENERALITA”

L‘unione di una logicae di conteggioc e di un encoder incrementale
all’interno di un unico contenitore, consente all’utilizzatore di
evere un trasduttore con le prestazioni di un encoder assoluto
multigiro, -me con una meggiore flessibilite’ per quanto riguarda
le combinezioni impulsi-giro/numeri-giri.

L'encoder MESO oeggiunge o queste carastteristiche il suo besso
consumo per cui diventa regionevole 1‘utilizzo di unes botteriea
tempone per il mantenimento della quote assolute in mancanza di
alimentazione principele, tale batteria pud essere monteta a
bordo dell ‘encoder, oppure postoe aell’esterno.

DESCRIZIONE FUNZIONALE

Il trasduttore MESO é costituito da tre parti essenziasli:
1) gruppo encoder incremantale

2) logica di conteggio

3) logica di interfaccie

PP
X e x4
-
coRrpoO b > USCITA
[ Ewvcooer| NTL | CounTae 3
INCREK X I
« pie
g L _zptO

TIHING

I1 gruppo encoder & costituito da una base di # 90 mm. che
supporta il disco e l’elettronica di rilevazione optoelet-
tronica, opportunamente modificata per ridurre i consumi I
ed asumentare 1l immunita’ alle variaszioni della tensione di -
alimentazione.

Do questi circuiti vengono generati i due segnali in quadrature
che alimentano la logica di conteggio.

Quest‘ultima & costituite de un primo stadio che realizze le
discriminazione del senso di rotazione e le moltiplicezione degli
impulsi x1, x2, x4,; uno di questi tramite un ponticello sul
connettore viene collegato ad una serie di contatori (6 decadi)
che provvedono all‘aggiornamento della quote.
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La lettura di questo valore viene comandata da un segnale esterno
(ENABLE), che permette di congelare le uscite dei contatori el-
1’interno di un Latch, quindi svincolare il tempo di lettura
dalla frequenza di conteggio.

Le uscite di questo latch potenziate con dei driver vengono por-
tate sul connettore esterno.

Sul connettore oltre all’ingresso per l’abilitazione della lettures
¢ previsto un ingresso (DIR) per invertire il senso di conteggio,
un ingresso per l’azzeramento del contatore (ZERO) e uno per cor-
reggere il suo contenuto (PRESET).

INTERFACCIA
Elettronica

Le uscite dell’encoder ME90 sono costituite de dei darlington
NPN (ULN2803) in grado di pilotare una corrente (sink) max di
100 mA & canale.

Gli ingressi guando sono portati nello stato attivo essorbono
15 mA.

Temporizzazione
La lettura dell’informazione avviene attivendo il segnale EN,

dopodiche le uscite sono stabili fino & quando questo segnale &
attivo.

Per avere un aggiornamento delle uscite occorre avere una nNuUova
treansizione positiva del segnale EN.

Con il segnale EN basso tutti i darlington di uscita sono inter-

N n
detti. T<45uS
et il - ———

ENABLE '-——%—‘—L____ gy?ﬁ“ /b/‘

!
UsSciTE i L L

L’azzeramento delle quota avviente tenendo attivo il segnale EN e

rattivando per almeno 50 uS il segnale ZERQ.

-

Con EN attivo applicando un treno di impulsi (100 Kz max)
sull’ingresso PRESET & possibile incrementare o decrementare il
contatore, & seconda dello stato di DIR, fino al valore desiderato
senza spostare l1’aslbero dell’encoder.
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Sede Ammin. e Stab. Head Office and Faclory:

Via Rosa Luxembourg, 12/14 - 10093 Collegno (Torino) - laly :

Tel (011) 71.55.77 ra. - Telex 213287 ELCIS | - Fax (011) 712613 WM15/93
Cortispondenza: Correspondence:

ELCIS - P.O. Box 90 - 10093 Collegno (Torino)  ftaly

L ENCODER ASSOLUTO MULTIGIRO INTERF.PARAL.- PARALL. INTERF. MULTITURN ABS. ENCODER ]

COD. ORDINAZ. ENC. ASSOL. MULTIGIRO / MULTITURN ENCODER ORDERING INFORM.
MOODELLO N°GIRI CODICE DVISIONI GIRO ALIMENTAZIONE STADI USCITA INTERFACCIA OPZIONI CONNESSIONE  USCITA
MOOEL N OF REVOL COOE . DIVISONXREYV. POWER SUPPLY  OUTPUT STAGES INTERFACE  OFTIONS CONNECTION CQUTRUT

T [ —71 I I I I I i
(ﬂﬁ_ﬂQIO_?—__JL_S__JL_é_?_E_I L824 J[_ KK 1= L] fepd 11

cwzm (1) 10 (BCD) or 16 {Gray or Binary) 10- 100 - 500 - 1000 (BCO) L= (§) .+, 5V£5% SOtDPERNTER-"OGA ) PARALLELA (STANDARD) Hmuzswmn
- (2) 100 (BCD) or 256 (Gray or Binary) 1632-64:128-256-512-1024  (824) 8+24Y  STD.PARALL X mmguguw)‘
;. (511000 (BCD) or 4096 (Gray or Binary) 2043 - 4096 (BINARY OR GPAY) ;7 | (1828) 18- 28V i nmum -

(G) GRAY - GRAY ~ =
I B (B) BINARIO - BNARY
o e oco- 80 ; ;. M) SO oPEn oL N Tom - TEARIEREL POATERE PRRALL ]
B (KK) NPN OPEN cw.scromomwauee (FIFASATURA () FASATURA- SETTNG LED
(mumoeeueumm SETTNGLED - QUWIH®D . = ©
(B) PUSHPULLTOMA - oo oo bt R ¥ y
N S . : " (COH) CONN. DC37P (STANDARD)
% f.0) BASSATEMPER. - LOW TEMP. - mmmw:g
i1 |~ "(Y) . DISCO INFRAN. {MAX 1024 IMP) - wamosx(mxymr»’n) . CONN, PTOZE
L7 (@) CUSCIN. STAGNI - SEALED BALL BEAR. - - (w,mm ﬁ}&ﬂ'}f. :
‘- |~ (). O ALBERO DIVERSO - DIFFERENT SHAFT @ (SU) _CONN. MSI10R18-1P - .-

= = VARIANT\SUSPECIFICA wsrwopnous__

i X PIEOIN. SPEC. — ALB. SPEC. o

L Tl
POSSIBILITA Of PIU OPZIONI SIMULTANEE - DIFFERENT SIMULT. OPTIONS CHOICE ICNOCDR'(E:ES?SSSCCOE[;JE K
PER COOICI BINARIO E BCO MONTATO Dt SERIE - FOR BINARY AND BCD CODE ALWAYS MOUNTED

(@ SOLO PER CODICE GRAY - CALY FOR GRAY CODE @&3_ ngHIO

Agmd%ole WGl ¢ rpn s e e emall e u VM& u”)
IR M« e et el hmo Jﬂfwﬂeé’w e

ULTITURN ABS. ENCODER CONNECTIONS
CODICE GRAY - GRAY CODE ICOOICE BINARIO NATURAL AY COOE] OICE BCO 8421 - 84.
¢ 35{CONNETTORE 5| CONNETTORE] “SZHT3REERL CONNETTORE | #i333E%5R  CONNETTORE| SRR
CONNECTOR |- CONNECTOR} ‘| CONNECTOR E| CONNECTOR | SEGNAT E| CONNECTOR CONNECTOR
COH [ CM6 COH | CM6 I COH | CM6 | COH' | CM6 [zsIGNALS| COR | CM6 COH | CM6
& SM§ b SM6 # SM6 "% | SM6_[Emmyiasy SM6 SM6
PIN | PIN PIN | PIN [ PIN | PIN_| PIN_} vewwmons| PIN | PIN PIN | PN_|]
1 A 20 | w A | 20 | w_ femdsioe] 1 A 20 | w
2 X 21 J X R 21 J__¥ermrzeer] 2 X 21 | J
3 B 2 L B * 2 L FBiT410*7 3 B 22 L
4 Y 23 S Y 23 | s femeor]| 4 Y 21 S
5 c 24 | — c 24 | — |BMi10t| 8 c 24 | ~—
6 2 25 | — z 25 | — lBm20"| & z 25 | —
7 0 26 [ — 0 26 | — 1BIT410'| 7 D 26 | —
8 a 27| — a 27 | — temsiord 8 a ; 27 | —
—rteal g - 28 q — B z"ﬁ& 28 | g i il B — (Brrg.10t ] 28 | g
BIT165%] 10 e 291 1 o BT 20 | T Femet0¥| 10 | e [BTée1043t| 20 | T,
BITIS ™l 11 H 30 i H__|Bme”3Rel 30 t__lemeier:] 11 H _|BIT2.10¢"%] 30 f
BIT14 == 12 d 3 K d_|Br2edE] 31 | k' |Bmaetory] 12 d _[BITe10t | 31 | K
BITI3 ¥ 13 ] G 321 U G [eme=%&l 32 | v iemine] 13| 6 Jemiaes] 32 ] u
BIT 9| 14 E 33| h E [Bm2e®2l 33 | n BTTAe] 14| E 33!l h
l8r10™%¥| 15 b. U | v b_|pmosRk]| a4 | v jBmrior| 18 b W | v
BIT11 ¥ 18 F 35 j F_|BiTem %] 35 | | BIT4-102 | 18 F 35 i
17 c 36 R/_jemrany»! 17 ¢ |+ Vv BEY 36 R__|Bmeaor| 17 c 36 ]
18 P 37 | M Javiesdal 49 | P JovicRom} 37 | M eV 48 P 37 | M
19 | N —~ | — lov 19 | N |—Soslam] — | — jOVIGROWMND] 19 | N -1 =
* Aperto: codice crescente con rotazione oraria * Open: increasing code with clockwise rot
Q Voit:  codica crescente con rotazione antioraria 0 Voit:  increasing code with contrary clockwise rot
" MSB: bit piU significativo negato ** MS8

Lakhs atthwo 2 0 VOLT ~ Latchs= actve at 0 Vor
Muttiplex. En.x atthe 2 9 VOLT - Mutiplex. En.= actve at 0 Vot
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\ — OUTPUT STAGES

LIVELLI DI USCITA OUTPUT LEVELS
MONOGIRO e MOD. 430 MULTIGIRO & MOD. MESO
CIRCUITO SINGLE TURN and MQQ. 490 MULTITURN and MOD. ME90
CIRCUIT v STATO LOGICO | PARTENZA INIZIALE | STATO LOGICO | PARTENZA INIZIALE
LOGIC STATE CODICE (ZERO) LOGIC STATE CODICE (ZERQ)
INITIAL STARTING : INITIAL STARTING
' 3y CODE "ZERO” 0" g CODE “ZERO"
5+5% TUTTE LE USCITE
<0, v |- o
2 Im:: — DV peaTo A STATO LOGICO "0
omA | OPEN 7omA | OPEN | ALL THE OUTPUTS AT
i 78 0" LOGIC STATE
5£5% TUTTE LE USCITE
1,1V 1,1V e
o 26 ima lhpERTO POME R A STATO LOGICO "1
Joma | OPEN 70mA | OPEN |ALL THE OUTPUTS AT,
1828 TUTTE LE USCITE "1 LOGIC STATE
A STATO LOGICO *0°
_________ RPULL-UP OV | ALL THE OUTPUTS AT[ A PULL-UP OV
PR "0° LOGIC STATE [~ <11V
51 5% Imax +V Imax +V
70mA 70mA
8+24 R PULL-UP +V R PULL-UP +V
<1,1y¥ <1,1V
18+28 | Imax | +V Imax +v | TUTTELE USCITE
20 70mA A STATO LOGICO "0°
ALL THE OUTPUTS AT
5£5% 0" LOGIC STATE
aperTO| 1V apERTO| 11V
Imax Imax
8024 1"0PEN | 7oma OPEN | 70ma
18+28

L'encoder & a tutti gli effetti uno “strumento di misura”, e come tale va
trattato.

Sono pertanto assolutamente da evitare lavorazioni meccaniche, mal-
trattamenti ecc. (come illustrato nel disegno accanto) che pregiudicanoil
buon funzionamento del trasduttore ed escludono ogni forma di garan-
zia. Eventuali lavorazioni sull'albero o sulla custodia ?spianature. oratu-
re, torniture ecc.) dovranno essere richieste alla Elcis all'atto dell'ordine.
Per un corretto e lungo periodo di funzionamento delf'encoder & indi-
spensabile utilizzars per 'accoppiamento dell'albero dei giunt elastici.
Laasdﬁs costruisce atale scopo unavasta gamma di giunti adatti ai propri
trasduttori.

The encoder is, at any effect, a precision “measuring instrument” and

must be handled with appropriate care.

Allmechanic reworks, mishandling (as shown in aside figure) must be ab-
solutety avoided, as oparation of the encoder couldresultinjured and any
form of warranty expires.

pecial mechanic works on shaft or cover (as flats hole drilling, turning,
a.5.0.) shall be requested to Eicis when issuing the order.
Fora perfect, long Lastizg operation of the encoder, elastic joints must be

used for coupling e r shaft with drivingshaft. )
For a perfact, long lasting operationof the encoder, elastic joints must be
used for coupling e r shaft with driving shaft.

3

)
)

lltrasduttore & garantito per un periodo di dodici mesi dalla data di acquisto.
L'invocazione della garanzia non esonera dall'osservanza degli obblighi di
pagamento.

Pergaranzias'intende fa riparazione o la sostituzione gratuita delle parti che
presentano difetti di costruzione o vizi del materiale riconosciuto difettoso.

lltrasduttore sara riparato SOLO PRESSO IL NOSTRO LABORATORIO di
Collegno. Le spese ed i rischi di trasporto da e per il nostro laboratorio
saranno A CARICO DELL'ACQUIRENTE. Spedizioni in porto assegnato
saranno respinte.

Sono escluse dalla garanzia le parti estetiche, i danni provocati da incuria,
uso ed installazione errati od impropri 0 comunque da ienomeni non dipen-
denti dal normale funzionamento del trasduttore.

LA GARANZIA DECADE qualora I'apparecchio sia stato manomesso o fi-
parato da personale non autorizzato.

E esclusa la sostituzione del trasduttore ed il prolungamento della garanzia
a seguito di intervenuto guasto.

£ ascluso il isarcimento danni diretti od indiretti di qualsiasi natura a persone
o cose per Fuso o la sospensione d'uso del trasduttore.

16

- CONDIZIONIDIGARANZIA E VENDITA — WARRANTY AND SALE CONDITIONS

Elcis producss a large series of coupling joints for this purpose.

1) Theencoderis warranted for twelve months from the purchase date. Waran-
ty claims do not exempt from the payment bounds.

2) The warranty covers the replacement or the repair at no charge of the parts
showing manufacturing defects or acknowledged material fauits.

3) The encoder will be repaired ONLY AT OUR LABORATORY IN COLLE-
GNO. Shipment expenses and risks will be at BUYER'S CHARGE.

4) Warranty does not cover damages due to mishandling, wrong or unproper
installation and at any rate damages connected to causes undepencent
from the normal encoder operation.

5) THE WARRANTY EXPIRES when the encoderis opened or mishandled by
unautherized people.

6) Encoder replacement and warranty extension in case of an overcorne mal-
function are excluded.

7) Compensations for direct or indirect damages of any nature, to people and/
or things, due lo use or use suspension of the encoder are excluded.
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General Description

Tre ‘L3573 15 3 nigh speed ool aich witn bufMersd comeman
_3ich Erabie LS} and buffered common Oulput Enable
{ZE) Inputs.

This device |6 funchianaliy idenlical i the ‘L5373, bt nias di-
farent pincats. For fnufn labies, dscusson of openalons and
&% and DC specifications, pieass nefar fo ;e L3373 dala
shesl

March 1358

Octal D Latch with 3-STATE OQutputs

Features

8 [npuls and ouipufs on opposhis sloes of pacage
alowirg easy inteface wilh mioroproneEsans:

8 Useful a5 Imput o gulpes port for mICrOpFCcESEors

m Funchionally Henfical to L5373

§ [mpud clamp clodes Bmit hign speea termmirahan eS=cls

® Fully T7L ad CHOS compalitle

Connection Diagram

Logic Symbol

Dualdn-Ling Paﬂh.&g& ¥ % 4 &% E T A @
I o= 8 .
e A DO Of D2 O3 02 D5 06 07
n—s Ha ol
[ 17 f=51 ii—]LE
=T 1 p=L1 |_n 0
e L o 00 01 O @3 04 05 06 OF
b= i1=F
[T T T 1111
men ik 1% 18 17 %6 15 14 13 12
ENTH
[2e- = ThF G
Drder Humiber DM7ALESTIWM o DM7ALSSTIN o g
S86 Package Numbsr MIDE or HI0A
Pin Hamea Daacription
Cio-0O7 Ciala mpuis
LE Laich Enaiie Input (Actve HEH)
OE 3-BTATE Cutput Enable Input (Actve LI
ol-07 Z-STATE Lalch Cuiputs
Function Table
TOTPOT Latch 0 Output
Enabila Enabia [+]
L H H B
L 3 L L
L L ¥ Gy
K | X z

s ks Hpmdescs Sk
i = Fhery Sdie Coreblen ol 2

L = Lows Shata, H = High Shrka & = (et Cas

o 1O Farceid Semsoorshedisr Corsoestion (e rrp . B

whand f i ks £
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Absolute Maximum Ratings e 1)

peraiing Free Alr Temperaiurs Range

N - OATALS 02 1o +70PC
Ejril'[rt.;'l"a?fe ..E IRorage Temperature Range =B5C o £150°C
Recommended Operating Conditions

Symibal Paramater DMTALS unltz

Kim Hioam Mlax

Voo SUpply Wiotage 475 5 528 W
Wiis Hgh Level Input Wohage 2 L
Wi Low Lewed Input Vollsge .8 "
s High Level input Tument —2E T
| Lows Ll Ouput Cument 24 M
Ta Free & Cperaing Tempseranre 0 7 "

Electrical Characteristics
Cvar recommendzd -:-:-:—mng fres 3r lerq:era'.dre range |:J"I ans glherwiee noled)

Fde 1) Joer "Almoiahe HeaiTea Maloge aor Yeer v e B pood el B e ly o D Sirics oot Do guaca Sl e deeiw sl ool Dep Sowcaled il Bl
iy i Seva et el delviad o Uer TEec el Clemacinieniee T Sty s i podrniiead o e aleools naeirum Al e eccsteimded O By
Lol Doy e s Sl S SooniDivee Py el Seekw oySmaiino

Symbol Paramatar Conditiona MIn Typ Max Unite
Mote 7
v nput Clamp Vollage Vo = MM, | = —18 mA —iE v
Ve Hign Lavel Culpat Vo = MIN. |, = Max, 27 34 W
Vokage Wi, = Max
Ve Low Level Cuput Voo = MM Lo = MaX, ES 0=
Vokage W, = M W
o = 4 MA W, = KN nzs 04
| nput Cument & Max Vo = Maz ¥, = 7% 1 m,
npuk Violiage
et Hign Level Input Cumrent Ve = Max, W, = 2.7V 20 )
b Low Level input Cument Ve = Maz, W, = 04V -1, m,
o Sner Circut Ve = Max -30 -130 m,
Cuput Curmen {Nota 3)
- Supply Cument Wiog = Max Bl m,
o 3STATE Outper Ve ™ Voon 20 )
aff Curent High Wogy = 27V
oz 3ETATE Outper Voo ™ Voen =20 )
aff Curent Low Vo, = 0.4V

Rl I8 Al bposdali die & Mg = 5%, Ta = 30
Fle 30 Mel mcie lhen cree gzl shouk] Be o farbsd 4l a Trs, ardd T dura@en sisokl S0l sacised Sim e ccnd

et inc i WEBR Gom

L
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Switching Characteristics

8l Voo = 2V and Ta

-

Z5'C [sea Seciion 1 for Tes! Waweloms and oulput Ioading)

R, =2k
Symial Earameter C. = 50 pF Units
Win Max

[ Fropagation Delay T "
teit Dalz fo @ 1B
tos Propagation Delay 3E =
temit LEto Q@ 25

- FGTATE Enabie TIME 20 =

- TEfo @ £
tee 3-STATE Enabie Time 20 =
toz TEo Q@ 25
1.H} Zetup Time [HigniLow) 3 &
L) Dats fo LE 7
L(H) Hald Time (High'Low) 10 =
Ly Dals fo LE 10
LiH) Puise Vidin {High) 15 )

Dals fo LE
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ﬂh’ntiﬂnni Semiconducior

DM54LS154/DM74L5154 4-Line to 16-Line

Decoders/Demultiplexers
General Description

Each ot Twsa Lding-t0-1 Gdimo docodors wiizos TTL omuit
ry %0 docodo for binarpmded npus imo ona o sicoon
Uy SnciUed OLDS. wWnan DaT T |0 o npus, (£ ]
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oy umng tha £ Mot iinas 10 addoms o ot ina, pessng
data Yo oomd of 0 Srooo inpus W Tio o sTobo
o low Whon ater stoba ingen s Righ, al ostpes oo
Righ. Thoso demutpiemes aro idoally surod forimpbom o
ing Righpor armanca moamary docodors. Al InpUs ar Dus-
omd and input clamoing diodes am prosidod 1o minimiza
mrEmssionding offocs and Tomby simpify systom do-

Sgn.

By 195839

Features

§ Docodas 4 binargcodod nows Mo ona of 16 msualy
oo orpUs

B Foriorms T domutipioxdng function by dsviouing data
frorn ang Nt fno 0 any ono of 16 Guprs

B inpur clamping diodos :mpify sysim dasign

§ High famaon v mpodanca, 0iem-polo U

B Typioal propagation dolay
3 lowals of logio 23 na
Lxrobo 19 re

B Typos powor dsapation £5 mil

Connection and Logic Diagrams

Duakin-Line Packsge
BPUTS CLTPUTS
Vg 4 B © G Gy 1 4 13 K@ 1

20 IH |'|B Ih' I'll- |I.'| illI |I:|

|

M ¥ IE! 2

AREAREARN
PEFEFFEITIERE

OUTPUTER

MFUITH

TLA Aos -1
Order Humber D SELE] 540
O TALS 15400 or DMT4LE 1540
Sop NS Package Humber J2 44, M2 48 or M244A

IE o

_l
1
RNl L0

TP -3

o o

TP
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Absolute Maximum Ratings piom
it Mty /Acrospaos spocified devioes are roguined.

phamse ocontact the

Natignal Semkonducior Saes

Ofiic e/ Distributors for svalishifty and specifications.
Supply Voltago

Iz Vaitage

Oporaing Sroo Ar Tompomium Sango

DAMTLALE
Srorago Tompomtum Hanga

)
L

=550 + 12500

rdsw +T0rG

-G8 010 + 15000

Recommended Operating Conditions

Mowr fee “Absoide Maomum Aathgs” o fose wiues
beyond WhER e safely of e deves canmod b geam e
trod e dmace Showd mot Se op e ed af these imds. The
paramw e vaives defined & e " Elsciroal Cam atensios
tabe are not guammesd ot Mo §bes s MU minge
T “Recommenoed Opemting Corditions * fatie wal o etime
e condhiong for aoiug dover covmidon.

Symbo! Farameter DM5LL5 158 DS TALE 154 Unkis
&N Mam &En Mam Max
Yoo Zupoly Waliego a5 ] a5 4TS ] S20 W
Vi Hign Lenod gt Violsago 2 2 ]
Wy Low Lowol ot Voltago or oa W
Mo Hign Lowed Ounpun CGrmont —04 —04 A
by Laow Lol Cuiout Curan 4 a i,
Tg, Ema Ar Opomang Temporara — 5 125 [} Lo 1)

Electncal [:hara::teristics o r o CorTETa rrdad oD N g Do AT YT DONaTIm mng O (Unbass. oo reso notod)

Symbal Farameter Conditians Min H:E # Max Units

W) fripert Sl Wollago Wios = Min.k = —18ma —15 W

Vira Hign Lonal Ourort Ve = Mn g = Max oML 25 as W
aago Vie = Mac Vi~ Min fre a7 44

Wi Lorw Lovead Ourpen Yo = Min, e — Max Fa]LY T ] =0
Vickinga Y = M, Vg = oMTa e 0 W

g - = -trn.l"...'u'c._-_ = M falt o 02h LRy

_h:l.r:liil.nu'l'.-.'-t‘-.'ll:r Vo = Mae, Vi — T a1 ik
it WaRaga

b High Lowal Inpn Curoen Vor = Max, Ve — 27V fra] Juy
Low Loreal inpn Cumom Yoo = Moo V) = 04y -4 mA

] Lhord Qs W = Max DL —Z — 100 b
Ourpen Sumon Maota A T2 —m 100

oo Supoly Surant Vo = Man{Moto 3 a 14 i

Mz EAll by e @i ow J¥, [ = 2500
Mofe E Mok mers Uoan ims afpul ahould be hortsd aia s, and e dunsion shoukd nod secsssd one sesoa sl
Mot kil s mh o6l afpu s apsn ad sl imgeis grousksd

awitching Characteristics avoo - oV ard Ta = 2570 (800 Socion 14 Tost Wassdorms and Suout Load)

Fram {inout] ou el i
Symool Faramaeter Ta {Output G~ TapF G = 50 pF Umits
K Sy in Max

o Fropagaton Doky Tmao Dawm B

Lot b Lenenl Ot [0 ol iy nE
Ty Fropagatan Dolay Tma Data i

Hgn so Low Lovel Cunput Caronr L Ll L
Lo Fropagation Dakyy Tmo Exobo ’

Lot g Lol Orpunt Carzen = i) ne
Tee Fropagaton Dolay Tma Exabaw a i

#ign to Low Loveal Ot [0 ns
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Function Table

Cutouts

15

14

12

12

Imputs

H o Fligh Lo, L = Lo Lissd, % = D8 Cars
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@ MOTOROLA

HEX INVERTER

W

[l 31 [l [ [l 2] 3]
N

SN54/74LS04

HEX INWVERTER
LOW POWER SCHOTTKY

i Do (Do
J SUFFIX
CERAMIZ
Ll Lef L] L] Le] L] L] CASE 63208
GND
M SUFFIX
PLASTIC
CASE 648-06
O SUFFIX
B S0IC
14 CASE T51A-02
CORDERING INFORMATION
SMIALENX)  Ceramic
SMTALEXXMN  Plastic
SHTALSXXD S0IC
GUARANTEED OPERATING RANGES
Symbol Parameter Min Typ Max Uit
Viee Supply Voltage 54 45 A0 5.5 v
7 475 50 525
Ta COperating Ambient Termperature Rangs 54 -35 25 125 “C
T ] 25 70
IoH Criput Current — High M7 -04 mé
Il Curtput Curent — Low 54 4.1 mé
T 8.0

FAST AMD LS TTL DATA

-1
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SN54/74LS04

DC CHARACTERISTICS OVER OPERATING TEMPERATURE RAMGE (unizss otherwise specfied)

Limits

Symbol Parameter Min Typ Max Unmit Test Conditions
ViH Input HIGH Voltage 2 Sjll.larrl:u":sd Ingut HIGH Voltage for

i 0.7 Frarsntead o | O,
viL Input LOW Voltage - — _:Jll-lar::_l'::h-d miput LOW Voltage for
Vi Input Clarmp Dicde Violtage -0Es ] -1.3 Wing = MIMN. Iy = —18 mA
" o] 25 | 33 V| Voo =MIN Igs = MAX, Vg =V
YOH Cutput HIGH Yoitage 74 27 35 :rli'.,., L per Truth Table R

T4 T4 025 0.4 Ip =4.0ma Voo =Yoo MIN

Wi Cnsspest LOW Voltage WIN = VL or Viy

74 035 .5 oL =B8.0mA per Truth Table
I Inpust HGH Current = b _I-I_C: TR Vi = f'?

0.1 mé Win = MAX V=70V
I Input LOWY Curment -0 mé | Voo = MAL Yy =04V
s Short Circuit Cument (Mote 1) -2 -100 mé Winn = MAX,
Posser Supply Current
log Tetal, Cutput HIGH 24 ma | Voo =max
Total, Cutput LOW B
Make 1 Mol mare than ons autpu? should oe shorted a1 3 time, o for more than 1 s2cond
AC CHARACTERISTICS {Tp =25C)
Limits
Symbol Parameter Min Typ Max Unmit Test Conditions

tPLH Tum-Ciff Delay, Input to Cutput B.o 18 ns Voo =680V
PHL Tum-Cn Delay, Input io Cutput 10 15 ns CL=15pF
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APPENDICE-4.

Features:

8 analogue 10 bit resolution inputs: 0...5 or 10VDC / 20kchm

8 analogue 8 bit resolution outputs: 0...5V or 10VDC / 47ohm

8 digital inputs: open collector compatible (connection to GND=0) with on board LED indication
8 digital open collector outputs (max. 50V/100mA) with on board LED indication

one 10 bit PWM output: 0 to 100% open collector output (max 100mA / 40V) with on board LED
indication.

general response time: 4ms per command

USB Port: 2.0 and 1.1 compatible (USB cable included)

HEE HEEEAEA

Specifications:

power consumption through USB port : approx. 60mA

up to 8 cards can be connected to PC

power supply through adaptor : 12Vdc / 300 mA (PS1205)
PCB Dimensions : 195 x 142 x 20mm (2.7 "x 5.6" x 0.8")

s & &
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APPENDICE-5.

Option Explicit

Dim CardAddress As Long
Dim d1, d2, d3, al, a2, a3 As Long
Dim adl, ad2, ad3, ad4, ad5, ad6, ad7, ad8 As Long

Dim direzAlfa, direzDelta As String

Private Declare Sub Sleep Lib "kernel32" (ByVal diliigeconds As Long)

Private Declare Function OpenDevice Lib "k8061.¢JIAs Long

Private Declare Sub CloseDevices Lib "k8061.dIl" ()

Private Declare Function ReadAnalogChannel Lib 8&all" (ByVal CardAddress As Long, ByVal Channed Aong) As Long
Private Declare Function PowerGood Lib "k8061.(#Y\Val CardAddress As Long) As Boolean

Private Declare Function Connected Lib "k8061.(HYyVal CardAddress As Long) As Boolean

Private Declare Sub ReadVersion Lib "k8061.dII" Y&y CardAddress As Long, Buffer As Long)

Private Declare Sub ReadAllAnalog Lib "k8061.dBy{val CardAddress As Long, Buffer As Long)

Private Declare Sub OutputAnalogChannel Lib "k8@81(ByVal CardAddress As Long, ByVal Channel Asig, ByVal Data As Long)
Private Declare Sub OutputAllAnalog Lib "k8061.diByVal CardAddress As Long, Buffer As Long)

Private Declare Sub ClearAnalogChannel Lib "k80B1(ByVal CardAddress As Long, ByVal Channel Asig)

Private Declare Sub SetAllAnalog Lib "k8061.dII"yBal CardAddress As Long)

Private Declare Sub ClearAllAnalog Lib "k8061.dIByVal CardAddress As Long)

Private Declare Sub SetAnalogChannel Lib "k8061(&#/Val CardAddress As Long, ByVal Channel As Ldng

Private Declare Sub OutputAllDigital Lib "k8061.t{ByVal CardAddress As Long, ByVal Data As Long)

Private Declare Sub ClearDigitalChannel Lib "k8@#1 (ByVal CardAddress As Long, ByVal Channel Aerig)

Private Declare Sub ClearAllDigital Lib "k8061.d{ByVal CardAddress As Long)

Private Declare Sub SetDigitalChannel Lib "k80681.@yVal CardAddress As Long, ByVal Channel As Ig)n

Private Declare Sub SetAllDigital Lib "k8061.dIByVal CardAddress As Long)

Private Declare Function ReadDigitalChannel LibO&8.dIl" (ByVal CardAddress As Long, ByVal Chanal Long) As Boolean
Private Declare Function ReadAllDigital Lib "k806ll" (ByVal CardAddress As Long) As Long

Private Declare Sub OutputPWM Lib "k8061.dII" (By\@ardAddress As Long, ByVal Data As Long)
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Private Declare Sub Anjan Lib "vbio.dll" ()

Private Declare Function Inp Lib "vbio.dll" (ByVabrtaddr&) As Integer

Private Declare Function Inpw Lib "vbio.dIl" (ByVabrtaddr&) As Long

Private Declare Sub Out Lib "vbio.dll" (ByVal port®8yVal byt%)

Private Declare Sub Outw Lib "vbio.dll" (ByVal p&tByVal wrd&)

Private Declare Function Peek Lib "vbio.dll" (ByMakemaddr&) As Integer

Private Declare Function Peekw Lib "vbio.dIlI" (ByMaemaddr&) As Long

Private Declare Function Poke Lib "vbio.dll" (ByMalemaddr&, ByVal byt%) As Integer
Private Declare Function Pokew Lib "vbio.dIl* (ByMaemaddr&, ByVal wrd&) As Integer
Private Declare Function GetLptBaseAddr Lib "vbll.(ByVal Ipt&) As Integer

Private Declare Function GetComBaseAddr Lib "vhlb @yVal com&) As Integer
Private Declare Sub Enable Lib "vbio.dll" ()

Private Declare Sub Disable Lib "vbio.dll" ()

Private Declare Sub Delay Lib "vbio.dIl"* (ByVal coi&)

Private Declare Sub AboutVBIO Lib "vbio.dll" ()

Private Sub arl_GotFocus()
arl.SelStart =0
arl.SelLength = Len(arl.Text)

End Sub

Private Sub ar2_GotFocus()
ar2.SelStart =0
ar2.SelLength = Len(ar2.Text)

End Sub

Private Sub ar3_GotFocus()
ar3.SelStart =0
ar3.SelLength = Len(ar3.Text)

End Sub

Private Sub Check5_Click()
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End Sub

Private Sub ChkCupl_Click()

If ChkCupl.Value = vbChecked Then
StartDome.Enabled = True
Out IndKupola, 1 'muove kupola a dx x kapirsipanizl
‘TmrBiankoniglio.Enabled = True
DomelnizlPos = True

Else
StartDome.Enabled = False
IblICalcCode.Caption = ""
IbIFitNumber.Caption ="
TmrBiankoniglio.Enabled = False
Out IndKupola, 4
AutoOnOff.Caption = "OFF"
AutoOnOff.BackColor = &HFF&
DomelnizlPos = False
CupOk = False

End If

End Sub

Private Sub ChkManualDome_Click()

If ChkManualDome.Value = vbChecked Then
Sx.Enabled = True
Dx.Enabled = True
Out IndKupola, 1 'muove kupola a dx x kapirsipanizl
DomelnizlPos = True

Else
Sx.Enabled = False
Dx.Enabled = False
IblICalcCode.Caption ="
IbIFitNumber.Caption ="

TmrBiankoniglio.Enabled = False

30



Out IndKupola, 4
AutoOnOff.Caption = "OFF"
AutoOnOff.BackColor = &HFF&
DomelnizlPos = False

End If

End Sub

Private Sub cmdEndVisit_Click()
'RicentraDelta

Resetta

ChkCupl.Value = 0
ChkManualDome.Value = 0
CheckGoto.Value = 0
paddle.Value =0
EnableModel.Value = 0
Check2.Value =0
EnableAuto.Value = 0
RicentraDelta

arl.Text=""

ar2.Text=""

ar3.Text=""

decl.Text=""
dec2.Text=""

dec3.Text ="
Combol.Enabled = False
Recent.Enabled = True

End Sub

Private Sub dec1_GotFocus()
decl.SelStart =0
decl.SelLength = Len(decl.Text)

End Sub

Private Sub dec2_GotFocus()
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dec2.SelStart =0
dec2.SelLength = Len(dec2.Text)

End Sub

Private Sub dec3_GotFocus()
dec3.SelStart =0
dec3.SelLength = Len(dec3.Text)

End Sub

Private Sub AutoGuida_Timer()

‘autoguida

Shapel.FillColor = &HEOEOEO
Shape2.FillColor = &HEOEOEO
Shape3.FillColor = &HEOEOEO

Shape4.FillColor = &HEOEOEO

guida = Inp(PortaGuida)

Select Case guida
Case 127 'no correction
StopGuida
Case 111 'corregge nord
If chkN.Value = 1 Then
NordStepLento
Shapel.FillColor = &HFF00&
Else
StopGuida
End If
Case 255 'corregge sud
If chkS.Value =1 Then
SudStepLento
Shape4.FillColor = &HFF00&

Else
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StopGuida
End If
Case 63 'corregge ovest
If chkW.Value = 1 Then
OvestSteplLento
Shape2.FillColor = &HFF00&
Else
StopGuida
End If
Case 95 'corregge est
If chkE.Value = 1 Then
EstStepLento
Shape3.FillColor = &HFF00&
Else
StopGuida
End If
End Select

End Sub

Private Sub Check2_Click()

If Check2.Value = 1 Then
Sblocca.Enabled = True
VerticalPos.Enabled = True
Recent.Enabled = True
Openclose.Enabled = True

Else
Sblocca.Enabled = False

VerticalPos.Enabled = False
Recent.Enabled = False
Openclose.Enabled = False

End If

End Sub
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Private Sub DomeOpenClose_Click()

DomeOpCl = True

If val(IblICurrntCode) > 64 Then
Out IndKupola, 2 'vai a sx
TmrBiankoniglio.Enabled = True
TmrBiankoniglio.Interval = 10

Else
Out IndKupola, 1 'vai a dx
TmrBiankoniglio.Enabled = True
TmrBiankoniglio.Interval = 10

End If

IbICalcCode.Caption = 127

IblStatus.Caption = "MOVING"

IblStatus.BackColor = &HFF00&

End Sub

Private Sub Dx_MouseDown(Button As Integer, ShitlAteger, X As Single, Y As Single)
Out IndKupola, 1

IbIStatus.Caption = "MOVING"

IblStatus.BackColor = &HFFO0&

End Sub

Private Sub Dx_MouseUp(Button As Integer, ShiftlAeger, X As Single, Y As Single)
Out IndKupola, 4

IblStatus.Caption = "STOP"

IblStatus.BackColor = &HFF&

End Sub

Private Sub E_MouseDown(Button As Integer, Shiftiiteger, X As Single, Y As Single)
TmrBiankoniglio.Enabled = False
If Option1(0).Value = True Then

'stop lettura encoder

Timer2.Enabled = False
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EstVeloce
TelControl.Caption = "Moving Est High..."
Timer2.Enabled = True

End If

If Option1(1).Value = True Then
Timer2.Enabled = False
EstStepVeloce
TelControl.Caption = "Moving Est Fast..."
Timer2.Enabled = True

End If

If Option1(2).Value = True Then
Timer2.Enabled = False
EstStepLento
TelControl.Caption = "Moving Est Slow..."
Timer2.Enabled = True

End If

End Sub

Private Sub E_MouseUp(Button As Integer, Shift &&ger, X As Single, Y As Single)
'stop lettura encoder
Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moving..."
'stop motori
Arresta
‘abilita lettura encoder
If ChkCupl.Value = vbChecked Then
TmrBiankoniglio.Enabled = True
Else
TmrBiankoniglio.Enabled = False
End If
Timer2.Enabled = True
SbloccaDec
TelControl.Caption ="

End Sub
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Private Sub EnableAuto_Click()

If EnableAuto.Value = vbChecked Then
AutoGuida.Enabled = True
TelControl.Caption = "Autoguide Enabled..."

Else:

AutoGuida.Enabled = False
TelControl.Caption = "Autoguide Disabled..."
End If

End Sub

Private Sub EnableModel_Click()
If EnableModel.Value = 1 Then
ModelOk = True
'legge file modello
Open "C:\tmp\model.txt" For Input As #1
Do While Not EOF(1)
Input #1, ih, id, ch, np, ma, mee, tf, fof,dees, hcec, dces, dces
Loop
Close #1
CorrectModel

Else

ch=0
np=0
ma =0
mee =0
tf=0
fo=0
daf=0
hces=0
hcec=0

dces=0
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dces=0
ARCorrectH.Caption ="
ARCorrectMin.Caption ="
ARCorrectSec.Caption ="
DecCorrectH.Caption ="
DecCorrectMin.Caption = "
DecCorrectSec.Caption ="
ModelOk = False

End If

End Sub

Private Sub Form_load()
CardAddress =0
Dim i

Dim h As Long

Open "C:\tmp\enc.txt" For Input As #2

Do While Not EOF(2)

Input #2, sens_alfa, sens_delta, zero_alfa, detta, PortaGuida, IndKupola, PortaCom
Loop

Close #2

h = OpenDevice

Timerl.Enabled = True

direzDelta = ™"

direzAlfa ="

Anjan 'unlok dll per Ipt
MSComml1.CommPort = PortaCom
MSComm1.PortOpen = True

Out IndKupola, 4 'stop kupola

DomelnizlPos = False

‘controlla connessione skeda usb

Select Case h
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Case 0
If PowerGood(0) Then
Label18.Caption = "Card connected. GBKJ
Else
Label2.Caption = "Card connected. CRULF
End If
Case -2
Labell18.Caption = "Card not found"

End Select

If Connected(0) Then
Label19.Caption = "USB Connected"
Else
Label19.Caption = "USB Disconnected"
Label18.Caption = "Card disconnected"

End If

Resetta

'list objects
Combol.AddItem "Albireo"
Combol.Addltem "Arturo"
Combol.Addltem "Vega"
Combol.AddItem "M13"
Combol.AddItem "M15"
Combol.Addltem "M27"
Combol.Addltem "M42"
Combol.AddItem "M57*
Combol.AddItem "M81"
Combol.Addltem "M97"
Combol.Addltem "M66"
Combol.AddItem "M53"
Combol.AddItem "M5"

Combol.Addltem "M3"



Combol.Addltem "Epsilon Lyr"
Combol.Addltem "M2"

Combol.Addltem "ngc7662"

End Sub

Private Sub Form_Unload(Cancel As Integer)
ClearAllDigital 0
CloseDevices

End Sub

Private Sub GotoOk_Click()

'puntamento

'kontrollo sulla validita dei valori inseriti x juntamento

If arl.Text =" And decl.Text = " Then MsgBox Yerire Coordinate", 0, "Telescope Control 2"

If val(arl.Text) < 0 Or val(arl.Text) >= 24 Or valR.Text) < 0 Or val(ar2.Text) >= 60 Or val(ar3.%jex0 Or val(ar3.Text) >= 60 Then
MsgBox "Valori inesistenti", 0, "Telescope Cait2"
GoTo 1

End If

If val(decl.Text) < -20 Or val(decl.Text) > 65 Then
MsgBox "Declinazione non valida", 0, "Telescdpentrol 2"
GoTo 1

End If

If val(dec2.Text) <= -60 Or val(dec2.Text) >= 60 (dec3.Text) <= -60 Or val(dec3.Text) >= 60 Then
MsgBox "Valori inesistenti 2", 0, "Telescoper@wl| 2"
GoTo 1

End If

direzAlfa =™

direzDelta ="
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alfa_temp?2 = val(arl.Text) + (val(ar2.Text) / 60jval(ar3.Text) / 3600) 'ore

dec_temp?2 = val(decl.Text) + (val(dec2.Text) / 6@yal(dec3.Text) / 3600) *°

If DeltaRecenter = True Or alfa_temp = alfa_temp@iAlec_temp = dec_temp2 Then
Timer2.Enabled = False
Coordinate
alfa_temp = alfa_hh + (alfa_mm / 60) + (alfa/ 83600) ‘ore
dec_temp = delta_dd + (delta_mm / 60) + (dskd_3600)
alfa_temp2=0
dec_temp2 =0
DeltaRecenter = False
'Elself alfa_temp = alfa_temp2 And dec_temp = demp2 Then
' Timer2.Enabled = False
' Coordinate
alfa_temp = alfa_hh + (alfa_mm / 60) + (alfs/ 8600) 'ore
dec_temp = delta_dd + (delta_mm / 60) + (dsta 3600)
' DeltaRecenter = False
Else
MsgBox "Recenter delta before any tracking!";elescope Control 2"
GoTo 1
End If
TmrBiankoniglio.Enabled = False
1

End Sub

Private Sub GotoStop_Click()
PuntaAlfa.Enabled = False
PuntaAlfaStep.Enabled = False
PuntaDelta.Enabled = False
PuntaDeltaStep.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moving..."
Arresta

‘wait 4
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TelControl.Caption = ""

End Sub

Private Sub N_MouseDown(Button As Integer, Shiftldgger, X As Single, Y As Single)

TmrBiankoniglio.Enabled = False

If Option1(0).Value = True Then
Timer2.Enabled = False
tmrKontrkklpPaddle.Enabled = False
NordVeloce
TelControl.Caption = "Moving North High..."
Timer2.Enabled = True

End If

If Option1(1).Value = True Then
Timer2.Enabled = False
NordStepVeloce
TelControl.Caption = "Moving North Fast..."
Timer2.Enabled = True

End If

If Option1(2).Value = True Then
Timer2.Enabled = False
NordStepLento
TelControl.Caption = "Moving North Slow..."
Timer2.Enabled = True

End If

End Sub

Private Sub N_MouseUp(Button As Integer, Shift Agger, X As Single, Y As Single)
'disabilita lettura encoder

Timer2.Enabled = False

TelControl.Caption = "Stop moving..."

Arresta

‘contraccolpo sud nei movimenti veloci

If Option1(0).Value = True Then

TelControl.Caption = "Stop moving..."
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kontrkklp = 1
konta =0
Timer2.Enabled = False
tmrKontrkklpPaddle.Enabled = True
End If
‘abilita lettura encoder
If ChkCupl.Value = vbChecked Then
TmrBiankoniglio.Enabled = True
Else
TmrBiankoniglio.Enabled = False
End If
TelControl.Caption ="

End Sub

Private Sub ObjOk_Click()

'lista oggetti

Epoch2000.Value = True 'equinozio al 2000

Select Case Combol.Listindex

Case 0 ‘'albireo
arl.Text =19
ar2.Text = 30
ar3.Text = 45
decl.Text = 27
dec2.Text =57
dec3.Text = 40

Case 1 ‘'arturo
arl.Text = 14
ar2.Text = 15
ar3.Text = 40
decl.Text =19
dec2.Text =10

dec3.Text = 47
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Case 2 'vega
arl.Text =18
ar2.Text = 36
ar3.Text = 57
decl.Text =38
dec2.Text =47
dec3.Text=0

Case 3 'm13
arl.Text = 16
ar2.Text = 41
ar3.Text = 54
decl.Text = 36
dec2.Text =28
dec3.Text=0

Case 4 'ml5
arl.Text =21
ar2.Text = 30
ar3.Text = 15
decl.Text=12
dec2.Text =10
dec3.Text=0

Case 5 'm27
arl.Text =19
ar2.Text = 59
ar3.Text =51
decl.Text =22
dec2.Text =44
dec3.Text = 14

Case 6 'm42
arl.Text=5
ar2.Text = 35
ar3.Text = 34
decl.Text=-5

dec2.Text =-23



dec3.Text = -13

Case 7 'm57

arl.Text =18

ar2.Text =53

ar3.Text =48

decl.Text =33

dec2.Text=2

dec3.Text =13

Case 8 'm81

arl.Text=9

ar2.Text =55

ar3.Text = 36

decl.Text = 69

dec2.Text=4

dec3.Text=0

Case 9 'm97

arl.Text=11

ar2.Text=14

ar3.Text =49

decl.Text =55

dec2.Text=1

dec3.Text=0

Case 10 'm66

arl.Text=11

ar2.Text = 20

ar3.Text = 16

decl.Text =12

dec2.Text =59

dec3.Text =18

Case 11 'm53

arl.Text =13

ar2.Text =13

ar3.Text=0

decl.Text =18



dec2.Text =10
dec3.Text=0
Case 12 'm5
arl.Text = 15
ar2.Text = 18
ar3.Text = 34
decl.Text=2
dec2.Text=5
dec3.Text=0
Case 13 'm3
arl.Text =13
ar2.Text = 42
ar3.Text=0
decl.Text =28
dec2.Text =22
dec3.Text = 30
Case 14 'eps lyr
arl.Text =18
ar2.Text = 44
ar3.Text=0
decl.Text =39
dec2.Text = 40
dec3.Text=0
Case 15 'm2
arl.Text =21
ar2.Text = 24
ar3.Text=0
decl.Text=-0
dec2.Text = -49
dec3.Text=-0
Case 16 'ngc7662
arl.Text = 23
ar2.Text = 26

ar3.Text=0



decl.Text =42
dec2.Text =33
dec3.Text=0

End Select

End Sub

Private Sub Openclose_Click()

OpenClosePos = True

TelControl.Caption = "Going Open/Close Position..."

arl.Text = IstH.Caption - 5
ar2.Text = IstMin.Caption
ar3.Text = IstSec.Caption
decl.Text=0
dec2.Text=0

dec3.Text=0

Coordinate

arl.Text=""
ar2.Text=""
ar3. Text=""
decl.Text=""
dec2.Text=""

dec3.Text=""

End Sub

Private Sub paddle_Click()

Dim i

If paddle.Value =1 Then



Fori=0To 2

Optionl(i).Enabled = True

Next i
Option1(2).Value = True
EnableAuto.Enabled = True
N.Enabled = True
S.Enabled = True
E.Enabled = True
W.Enabled = True

Else
N.Enabled = False
S.Enabled = False
E.Enabled = False
W.Enabled = False

Fori=0To 2

Optionl(i).Enabled = False

Next i

EnableAuto.Enabled = False

End If

End Sub

Private Sub CheckGoto_Click()

If CheckGoto.Value = 1 Then
GotoOk.Enabled = True
GotoStop.Enabled = True
ObjOk.Enabled = True
Combol.Enabled = True

Else
GotoOk.Enabled = False
GotoStop.Enabled = False
ObjOk.Enabled = False
Combol.Enabled = False

End If

End Sub
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Private Sub PuntaAlfa_Timer()

Timer2.Enabled = True
diffalfakE = ha_dest_step - alfa

diffalfaW = alfa - ha_dest_step

If OpenClosePos = True Then
If direzAlfa = "E" Then
Select Case Int(diffalfaE)

Case Is < 50 'stop motori veloci
'disabilita lettura encoder
Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moving.
Arresta
Wait 4
"TelControl.Caption = ""
PuntaAlfa.Enabled = False
'parte il kontrollo su delta
DeltaGo
PuntaDelta.Enabled = True
‘abilita lettura encoder
Timer2.Enabled = True

End Select
Else
Select Case Int(diffalfaw)

Case Is < -50 'stop motori veloci
'disabilita lettura encoder
Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moving..
Arresta
Wait 4
"TelControl.Caption ="

'parte il kontrollo su delta
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DeltaGo
PuntaAlfa.Enabled = False
PuntaDelta.Enabled = True
‘abilita lettura encoder
Timer2.Enabled = True
End Select
End If
Else
If direzAlfa = "E" Then
Select Case Int(diffalfaE)

Case Is < 800 'stop motori veloci
'disabilita lettura encoder
Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moving.
Arresta
Wait 4
"TelControl.Caption = ""
PuntaAlfa.Enabled = False
TelControl.Caption = "Moving E&sst..."
EstStepVeloce
PuntaAlfaStep.Enabled = True
‘abilita lettura encoder
Timer2.Enabled = True

End Select
Else
Select Case Int(diffalfaw)

Case Is < -500 'stop motori veloci
'disabilita lettura encoder
Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moving..
Arresta
Wait 4
"TelControl.Caption ="

TelControl.Caption = "Moving Eastst..."



EstStepVeloce
‘abilita lettura encoder
Timer2.Enabled = True
PuntaAlfa.Enabled = False
PuntaAlfaStep.Enabled = True
End Select
End If

End If

If direzAlfa ="" Then
PuntaAlfa.Enabled = False
DeltaGo
PuntaDelta.Enabled = True

End If

End Sub

Private Sub PuntaAlfaStep_Timer()
diffalfaE = ha_dest_step - alfa

diffalfaW = alfa - ha_dest_step

If diffalfaE < 80 Then 'ei fu 50
'disabilita lettura encoder
Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moving..."
Arresta 'stop motori lenti
‘abilita lettura encoder
Timer2.Enabled = True
PuntaAlfaStep.Enabled = False
Wait 4
DeltaGo
‘TelControl.Caption = ™"
PuntaDelta.Enabled = True

End If
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End Sub

Private Sub PuntaDelta_Timer()
"Timer2.Enabled = True
diffdeltaN = delta - delta_dest_step

diffdeltaS = -diffdeltaN

If OpenClosePos = True Then
Select Case direzDelta
Case "NV"

If Int(diffdeltaN) < 500 Then 'stop nooit veloci
'disabilita lettura encoder
Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moving..
Arresta
PuntaDelta.Enabled = False
kontrkklp = 1
tmrKontrkklpPaddle.Enabled = True
OpenClosePos = False
‘abilita lettura encoder
Timer2.Enabled = True

End If

Case "SV"

If Int(diffdeltaS) < -50 Then 'stop tod veloci
'disabilita lettura encoder
Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moving..
Arresta
PuntaDelta.Enabled = False
kontrkklp = 2
tmrKontrkklpPaddle.Enabled = True
OpenClosePos = False
‘abilita lettura encoder

Timer2.Enabled = True
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End If
End Select
Else
Select Case direzDelta
Case "NV"

If Int(diffdeltaN) < 800 Then 'stop nooitveloci '1000
'disabilita lettura encoder
Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moviny..
Arresta
PuntaDelta.Enabled = False
kontrkklp =1
tmrKontrkklpGoto.Enabled = True
TelControl.Caption = "Moving Norffast..."

End If

Case "N"

If diffdeltaN < 10 Then
'disabilita lettura encoder
Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moviny..
Arresta 'stop motori lenti
PuntaDelta.Enabled = False
‘abilita lettura encoder
Timer2.Enabled = True

End If

Case "SV"

If Int(diffdeltaS) < 100 Then 'stop ton veloci -50
'disabilita lettura encoder
Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moving..
Arresta
PuntaDelta.Enabled = False
kontrkklp = 2

tmrKontrkklpGoto.Enabled = True
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TelControl.Caption = "Moving Norfast..."

End If
Case "S"

If diffdeltaS < 10 Then
'disabilita lettura encoder
Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moving..
Arresta 'stop motori lenti
PuntaDelta.Enabled = False
‘abilita lettura encoder
Timer2.Enabled = True

End If

End Select
End If

End Sub

Private Sub PuntaDeltaStep_Timer()
diffdeltaN = delta - delta_dest_step

diffdeltaS = -diffdeltaN

If Int(diffdeltaN) < 10 Then 'ei fu 50
'disabilita lettura encoder
Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moving..."
Arresta 'stop motori lenti
‘TelControl.Caption = ™"
PuntaDeltaStep.Enabled = False
ShloccaDec
NewPunt = True
‘abilita lettura encoder
Timer2.Enabled = True
If CupOk = True Then

TmrBiankoniglio.Enabled = True

CalcDiffDest
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CupolaAuto
End If
End If

End Sub

Private Sub Recent_Click()
TmrBiankoniglio.Enabled = False
RicentraDelta

End Sub

Private Sub S_MouseDown(Button As Integer, Shifiitsger, X As Single, Y As Single)
TmrBiankoniglio.Enabled = False

If Option1(0).Value = True Then
Timer2.Enabled = False
SudVeloce
TelControl.Caption = "Moving South High..."
Timer2.Enabled = True

End If

If Option1(1).Value = True Then
Timer2.Enabled = False
SudStepVeloce
TelControl.Caption = "Moving South Fast..."
Timer2.Enabled = True

End If

If Option1(2).Value = True Then
Timer2.Enabled = False
SudStepLento
TelControl.Caption = "Moving South Slow..."
Timer2.Enabled = True

End If

End Sub

Private Sub S_MouseUp(Button As Integer, Shift ieder, X As Single, Y As Single)

‘disabilita lettura enkoder
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Timer2.Enabled = False

'stop movimento sud

TelControl.Caption = "Stop moving..."

Arresta

‘contrakkolpo nord

If Option1(0).Value = True Then
kontrkklp = 2
tmrKontrkklpPaddle.Enabled = True
konta =0

End If

If ChkCupl.Value = vbChecked Then
TmrBiankoniglio.Enabled = True

Else
TmrBiankoniglio.Enabled = False

End If

Timer2.Enabled = True

ShloccaDec

End Sub

Private Sub Sblocca_Click()
SbloccaDec

End Sub

Private Sub StartDome_Click()
CupOk = True
TmrBiankoniglio.Enabled = True
CalcDiffDest

AutoOnOff.Caption = "ON"
AutoOnOff.BackColor = &HFF00&
CupolaAuto

End Sub

Private Sub Stop_Click()

TelControl.Caption = "Stop moving..."
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Arresta

PuntaAlfa.Enabled = False
PuntaAlfaStep.Enabled = False
PuntaDelta.Enabled = False
PuntaDeltaStep.Enabled = False

End Sub

Private Sub StopDome_Click()
TmrBiankoniglio.Enabled = False
Out IndKupola, 4

DomelnizlPos = False
AutoOnOff.Caption = "OFF"
AutoOnOff.BackColor = &HFF&
IblStatus.Caption = "STOP"
IblStatus.BackColor = &HFF&
CupOk = False

End Sub

Private Sub Sx_MouseDown(Button As Integer, Shetliteger, X As Single, Y As Single)
Out IndKupola, 2

CalcCode.Caption = val(buffcodel)

IblStatus.Caption = "MOVING"

IblStatus.BackColor = &HFF00&

End Sub

Private Sub Sx_MouseUp(Button As Integer, Shifiiteger, X As Single, Y As Single)
Out IndKupola, 4

IbIStatus.Caption = "STOP"

IbIStatus.BackColor = &HFF&

CalcCode.Caption = val(buffcodel)

End Sub

Private Sub Timerl_Timer()

‘tempo
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Latitude = 44.2563333 'in gradi

latrad = degrad(Round(Latitude, 17))

anno = Year(Date)
mese = Month(Date)
giorno = Day(Date)

Mjd = 2415020# + now_mjd

Label5.Caption = Time
Label14.Caption = Date

Mjd.Caption = Round(Mjd, 5)

‘controllo codice a barre
buffcodel = MSComml.Input
If val(buffcodel) <> 0 Then IbICurrntCode.Captioval(buffcodel)
If OptTel.Value = True Then
IbICalcCode.Caption = Int(PolFit(ha_fit))
Else
IbICalcCode.Caption = Int(PolFitfoto(ha_fit))
End If
cur_cup = val(lblCurrntCode.Caption) 'step
AzRound = Int(azimut) ‘azimut in ° dl teleskp
If cur_cup > 84 Then
Azdome = 360 - (Int((cur_cup - 84) / 0.36))naat cupola in gradi
Else
Azdome = Int((84 - cur_cup) / 0.36) 'azimut olzpin gradi
End If
IbIFitNumber.Caption = Round(azimut, 2)

IbIDomeAzmt.Caption = Azdome

If DomelnizlPos = True Then
If val(buffcodel) <> 0 Then 'serve x kapirekmposiz s trova la kupola

Out IndKupola, 4 'stop kupl
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DomelnizlPos = False
IbICurrntCode.Caption = val(buffcodel)
End If

End If

End Sub

Private Sub Timer2_Timer()
longitude = 11.3325277 ' in gradi
longrad = degrad(longitude) 'in radianti

Ist = now_lst(longrad)

IstH.Caption = Int(Ist)
IstMin.Caption = Int((Ist - Int(Ist)) * 60)

IstSec.Caption = Int((((Ist - Int(Ist)) * 60) - (st - Int(Ist)) * 60)) * 60)

'delta

‘ablt latch
'OutputAliDigital 0, 14
OutputAliDigital 0, 241
"L'byte
OutputAliDigital 0, 113
d1 = ReadAllDigital(0)
'2'byte
OutputAllDigital 0, 177
d2 = ReadAllIDigital(0)
'3'byte
OutputAllDigital 0, 49
d3 = ReadAllIDigital(0)
'alfa

‘ablt latch
'OutputAliDigital 0, 166
OutputAllDigital 0, 89

"I'byte
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OutputAliDigital 0, 153
al = ReadAllIDigital(0)
'2'byte
OutputAllDigital 0, 25
a2 = ReadAllDigital(0)
'3'byte
OutputAliDigital 0, 233

a3 = ReadAllDigital(0)

delta = (255 - d1) + (255 - d2) * 256 + (255 - 4256 2

alfa = (255 - al) + (255 - a2) * 256 + (255 - aD56 A 2

ha_corrnt = -(alfa - zero_alfa) / sens_alfa 'h
dec_corrnt = -(delta - zero_delta) / sens_defta '
ha_fit = ha_corrnt

If ha_corrnt < 0 Then ha_corrnt = ha_corrnt + 24

ra_corrnt = Ist - ha_corrnt 'h

AlfaStep.Caption = "alfa (step) =" & alfa
DeclinazStep.Caption = "delta (step) = " & delta

TelControl.Caption ="

ra_corrnt_hr = Int(ra_corrnt)
ra_corrnt_min = Int((ra_corrnt - Int(ra_corrnt)50)

ra_corrnt_sec = Int((((ra_corrnt - Int(ra_corrrit§0) - Int((ra_corrnt - Int(ra_corrnt)) * 60)) *®

If ra_corrnt_hr < 0 Then ra_corrnt_hr = ra_corrmt+24

ARCorrntH.Caption = ra_corrnt_hr

ARCorrntMin.Caption = ra_corrnt_min

ARCorrntSec.Caption = ra_corrnt_sec

If dec_corrnt >= 0 Then
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DecCorrntH.Caption = Int(dec_corrnt)

DecCorrntMin.Caption = Int((dec_corrnt - Int¢deorrnt)) * 60)

DecCorrntSec.Caption = Int((((dec_corrnt -dieif_corrnt)) * 60) - Int((dec_corrnt - Int(dec_aw)) * 60)) * 60)
Else

DecCorrntH.Caption = Fix(dec_corrnt)

DecCorrntMin.Caption = Fix((dec_corrnt - Fix@deorrnt)) * 60)

DecCorrntSec.Caption = Fix((((dec_corrnt - Beg_corrnt)) * 60) - Fix((dec_corrnt - Fix(dec_au)) * 60)) * 60)
End If

AngoloOrario.Caption = Round(ha_corrnt, 5)

'calcolo massa d'aria con formula di bemporad

latrad = degrad(44.2563333)
decrad = degrad(dec_corrnt)

harad = degrad(ha_corrnt * 15)

hadec_aa latrad, harad, decrad, Alt, Az
altezza = raddeg(Round(Alt, 15))

azimut = raddeg(Round(Az, 15))

zenitdist = degrad(90 - altezza) 'dist zen in natilia

secz = 1/ Cos(zenitdist)

secz =1/ (Sin(longrad) + Sin(decrad) + Cos(lodyraCos(decrad) * Cos(harad))

airmas = secz - 0.0018167 * (secz - 1) - 0.0028F=etz - 1) ~ 2 - 0.0008083 * (secz - 1) * 3
AirMass.Caption = Round(airmas, 5)

AltTel.Caption = Round(altezza, 2)

End Sub

Private Sub TmrBiankoniglio_Timer()
If DomeOpClI = True Then
If val(IblICurrntCode) = 127 Then

Out IndKupola, 4 ‘'arresta kupl
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DomeOpCl = False
IblStatus.Caption = "STOP"
IblStatus.BackColor = &HFF&
TmrBiankoniglio.Enabled = False
End If
Else
If NewPunt = True Then
CalcDiffDest
Select Case Sgn(DomeDiffDest)
Case 1 'muovi kupola a dx
If Abs(DomeDiffDest) > 64 Then
Out IndKupola, 2 'muovi kupxa d
Else
Out IndKupola, 1
End If
TmrBiankoniglio.Interval = 10
IbIStatus.Caption = "MOVING"
IblStatus.BackColor = &HFFO0&
Case -1 'muovi kupola a sx
If Abs(DomeDiffDest) > 64 Then
Out IndKupola, 1 'muovi kupa d
Else
Out IndKupola, 2
End If
TmrBiankoniglio.Interval = 10
IblStatus.Caption = "MOVING"
IblStatus.BackColor = &HFFO0&
Case 0 ‘ferma tt
Out IndKupola, 4
TmrBiankoniglio.Interval = 60000
IblStatus.Caption = "STOP"
IblStatus.BackColor = &HFF&
End Select

NewPunt = False
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Else
CalcDiffDest
Select Case DomeDiffDest
Case-1Tol
TmrBiankoniglio.Interval = 2000
Out IndKupola, 4
IblStatus.Caption = "STOP"
IblStatus.BackColor = &HFF&
Casels <-1
If Abs(DomeDiffDest) > 64 Then
Out IndKupola, 1 'muovi kupa d
Else
Out IndKupola, 2
End If
TmrBiankoniglio.Interval = 10
IbIStatus.Caption = "MOVING"
IblStatus.BackColor = &HFFO0&
Casels>1
If Abs(DomeDiffDest) > 64 Then
Out IndKupola, 2 'muovi kupa d
Else
Out IndKupola, 1
End If
TmrBiankoniglio.Interval = 10
IbIStatus.Caption = "MOVING"
IblStatus.BackColor = &HFFO0&
End Select
End If
End If

End Sub

Private Sub tmrKontrkklpGoto_Timer()
Timer2.Enabled = False

Select Case kontrkkip
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Case 1
SudVeloce
Case 2
NordVeloce
End Select
konta = konta + 1
kontrkklp = 0
If konta = 2 Then
tmrKontrkklpGoto.Enabled = False
Arresta
konta =0
Wait 1
NordStepVeloce
PuntaDeltaStep.Enabled = True
End If
Timer2.Enabled = True

End Sub

Private Sub tmrKontrkklpPaddle_Timer()
Timer2.Enabled = False
Select Case kontrkklp
Case 1
SudVeloce
Case 2
NordVeloce
End Select
konta = konta + 1
kontrkklp =0
If konta = 2 Then
tmrKontrkklpPaddle.Enabled = False
Arresta
konta =0
End If

Timer2.Enabled = True



End Sub

Private Sub Vertical_Click() 'gst bottone & naskasitto il bottone VerticalPos

arl.Text = IstH.Caption
ar2.Text = IstMin.Caption
ar3.Text = IstSec.Caption
decl.Text = "45"
dec2.Text = "00"
dec3.Text = "00"
GotoStop.Enabled = True
Coordinate
arl.Text=""

ar2.Text=""

ar3.Text=""

decl.Text=""
dec2.Text=""

dec3.Text=""

End Sub

Private Sub VerticalPos_Click()

TelControl.Caption = "Moving in vertical positiofi..

OpenClosePos = True

arl.Text = IstH.Caption
ar2.Text = IstMin.Caption
ar3.Text = IstSec.Caption
decl.Text =45
dec2.Text=0

dec3.Text=0
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Coordinate

arl.Text=""
ar2.Text=""
ar3.Text=""
decl.Text=""
dec2.Text=""
dec3.Text ="

End Sub

Private Sub W_MouseDown(Button As Integer, Shiftidgger, X As Single, Y As Single)
TmrBiankoniglio.Enabled = False

If Option1(0).Value = True Then
Timer2.Enabled = False
OvestVeloce
TelControl.Caption = "Moving West High..."
Timer2.Enabled = True

End If

If Option1(1).Value = True Then
Timer2.Enabled = False
OvestStepVeloce
TelControl.Caption = "Moving West Fast..."
Timer2.Enabled = True

End If

If Option1(2).Value = True Then
Timer2.Enabled = False
OvestSteplLento
TelControl.Caption = "Moving West Slow..."
Timer2.Enabled = True

End If

End Sub

Private Sub W_MouseUp(Button As Integer, Shift Aeger, X As Single, Y As Single)

‘disabilita lettura enkoder
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Timer2.Enabled = False
TelControl.Caption = "Stop moving..."
Arresta
‘abilita lettura enkoder
If ChkCupl.Value = vbChecked Then
TmrBiankoniglio.Enabled = True
Else
TmrBiankoniglio.Enabled = False
End If
Timer2.Enabled = True
SbloccaDec
TelControl.Caption ="

End Sub

Private Sub Arresta()
'stop motori
OutputAliDigital 0, 244
OutputAliDigital 0, 245

End Sub

Private Sub NordVeloce()
‘abilita latch movim veloci
OutputAliDigital 0, 170
‘abilita movimento veloce
OutputAliDigital 0, 171

End Sub

Private Sub NordStepVeloce()
‘abilita latch step veloci
OutputAliDigital 0, 38

‘abilita step veloce
OutputAllDigital 0, 39

End Sub
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Private Sub NordStepLento()
‘abilita latch step lenti
OutputAliDigital 0, 198
‘abilita step lenti
OutputAliDigital 0, 199

End Sub

Private Sub SudVeloce()
‘abilita latch movim veloci
OutputAliDigital 0, 162
‘abilita movimento veloce
OutputAliDigital 0, 163

End Sub

Private Sub SudStepVeloce()
‘abilita latch step veloci
OutputAllDigital 0, 46

‘abilita step veloce
OutputAliDigital 0, 47

End Sub

Private Sub SudStepLento()
‘abilita latch step lenti
OutputAliDigital 0, 206
‘abilita step lenti
OutputAliDigital 0, 207

End Sub

Private Sub EstVeloce()
‘abilita latch movim veloci
OutputAliDigital 0, 166
‘abilita movimento veloce
OutputAliDigital 0, 167

End Sub
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Private Sub EstStepVeloce()
‘abilita latch step veloci
OutputAllDigital 0, 42

‘abilita step veloce
OutputAliDigital 0, 43

End Sub

Private Sub EstStepLento()
‘abilita latch step lenti
OutputAliDigital 0, 194
‘abilita step lenti
OutputAliDigital 0, 195

End Sub

Private Sub OvestVeloce()
‘abilita latch movim veloci
OutputAliDigital 0, 174
‘abilita movimento veloce
OutputAliDigital 0, 175

End Sub

Private Sub OvestStepVeloce()

‘abilita latch step veloci
OutputAllDigital 0, 34
‘abilita step veloce
OutputAliDigital 0, 35

End Sub

Private Sub OvestStepLento()
‘abilita latch step lenti
OutputAliDigital 0, 202

‘abilita step lenti

OutputAliDigital 0, 203
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End Sub

Private Sub DeltaGo()
‘disabilita lettura enkoder
Timer2.Enabled = False
If OpenClosePos = True Then
Select Case direzDelta
Case "NV"
TelControl.Caption = "Moving North Higt
NordVeloce
Case "SV"
TelControl.Caption = "Moving South High
SudVeloce
End Select
Else
Select Case direzDelta
Case "NV"
TelControl.Caption = "Moving North High
NordVeloce
Case "SV"
TelControl.Caption = "Moving South High
SudVeloce
Case "N"
TelControl.Caption = "Moving North Fast
NordStepVeloce
Case "S"
TelControl.Caption = "Moving South Fast
SudStepVeloce
End Select
End If
‘abilita lettura enkoder

Timer2.Enabled = True

End Sub
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Private Sub ContraccolpoSud()

Dim i As Integer

Fori=0 To 80 '100
SudVeloce

Next i

End Sub

Private Sub ContraccolpoNord()
NordVeloce

End Sub

Private Sub Coordinate()

alfa_hh = val(arl.Text)

alfa_mm = val(ar2.Text)

alfa_ss = val(ar3.Text)

alfa_dest = alfa_hh + (alfa_mm / 60) + (alfa_s60@® 'ore

alfa_rad = hrrad(Round(alfa_dest, 15)) ‘in rad

delta_dd = val(decl.Text)

delta_mm = val(dec2.Text)

delta_ss = val(dec3.Text)

delta_dest = delta_dd + (delta_mm / 60) + (delt&d 36&90) "
delta_dest_sec = delta_dest * 3600 'in sec

delrad = degrad((delta_dest / 3600)) 'in rad

If Epoch2000.Value = True Then
yearstarteq = 2000
gg = 2451545 '2000
End If
If Epoch1950.Value = True Then
yearstarteq = 1950

gg = 2433282.4235 '1950
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End If
If Epoch1900.Value = True Then
yearstarteq = 1900
gg = 2415020.3135 '1900
End If
If EpochNow.Value = True Then
yearstarteq = Year(Date) + (Month(Date) / 12)wno
gg = jdnow

End If

'low accuracy

tt = (gg - 2451545) / 36525

mp = 3.07496 + 0.00186 * tt 'secondi tempo
ntar = 1.33621 - 0.00057 * tt

ntdec = 20.0431 - 0.0085 * tt 'in secondi arco

deltatime = (Year(Date) + (Month(Date) / 12)) - sstarteq 'in anni

dalfa = (mp + ntar * Sin(alfa_rad) * Tan(delrad)j&ltatime

ddelta = (ntdec * Cos(alfa_rad)) * deltatime

alfalow = alfa_dest + (dalfa / 3600) ‘alfa korrtiaxprecexn in h

alfalowrad = hrrad(Round(alfalow, 17))

hl = Fix(alfalow)

ml = Fix((alfalow - hl) * 60)

sl = Fix((((alfalow - hl) * 60) - Fix((alfalow - hI* 60)) * 60)
ARprecH.Caption = hl

ARPrecMin.Caption = ml

ARPrecSec.Caption = sl

deltalow = delta_dest + (ddelta / 3600) 'delta ttorta precexn in °

deltalowrad = degrad(Round(deltalow, 17))

71



If deltalow >= 0 Then
ddl = Int(deltalow)
dml = Int((deltalow - ddl) * 60)
dsl = Int((((deltalow - ddI) * 60) - Int((del@w - ddl) * 60)) * 60)
DecPrecDeg.Caption = ddI
DecPrecMin.Caption = dml
DecPrecSec.Caption = dsl
Else
‘deltalow# = deldec# + (ddelta# / 3600%#)
ddl = Fix(deltalow)
dml = Fix((deltalow - ddl) * 60)
dsl = Fix((((deltalow - ddl) * 60) - Fix((del@w - ddl) * 60)) * 60)
DecPrecDeg.Caption = ddI
DecPrecMin.Caption = dml
DecPrecSec.Caption = dsl

End If

ha_dest = Ist - alfalow 'h

If ModelOk = True Then
‘modello - parametri in arcsec
ih =ih / 3600 '‘GRADI
id = id / 3600
ch =ch /3600
np = np /3600
ma = ma/ 3600
mee = mee / 3600
tf = tf / 3600
fo = fo / 3600
daf = daf / 3600
hces = hces / 3600
hcec = hcec / 3600

dces = dces / 3600
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dcec = dcec/ 3600

ha_destl = hrrad(Round(ha_dest, 17)) ‘rad

ihterm =ih / 15 'ore (il segno + sottrae in AR

idterm = id 'il segno + ajjunge in delta

chterm = (ch * (1 / Cos(deltalowrad))) / 15¢'or

npterm = (np * Tan(deltalowrad)) / 15 'ore

materml = (-ma * Cos(ha_destl) * Tan(deltalal)ya 15 'ore

materm2 = ma * Sin(ha_dest1)

meterml = (mee * Sin(ha_destl) * Tan(deltalayyd 15 'gradi

meterm2 = mee * Cos(ha_destl)

tfterm1 = (tf * Cos(latrad) * Sin(ha_dest1)* [ Cos(deltalowrad))) / 15 ' ore

tfterm2 = tf * (Cos(latrad) * Cos(ha_destl) in@leltalowrad) - Sin(latrad)) * Cos(deltalowrad)
foterm = fo * Cos(ha_dest1)

dafterm = (-daf * (Cos(latrad) * Cos(ha_destiJin(latrad) * Tan(deltalowrad))) / 15

hcesterm = hces * Sin(ha_dest1) / 15

hcecterm = hcec * Cos(ha_destl1) / 15

dcesterm = dces * Sin(deltalowrad)

dcecterm = dcec * Cos(deltalowrad)

‘correzioni

ha_dest = ha_dest + ihterm + chterm + nptermaterml1 + meterml + tfterm1 + dafterm + hcestefncecterm
delta_dest = deltalow + idterm + materm2 + mmege+ tfterm?2 + foterm + dcesterm + dcecterm

End If

'serve per avere l'angolo orario sempre kompresdébte +6
Select Case ha_dest
Case -23 To -18
ha_dest =24 + ha_dest 'h
Case 18 To 23
ha_dest = ha_dest - 24

End Select

ha_dest_step = -(ha_dest * sens_alfa) + zero stdfp '

delta_dest_step = -delta_dest * sens_delta + zela 'dtep
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CorrectAlfa = Ist - ha_dest

If EnableModel.Value = 1 Then CorrectModel

If ha_dest_step < 417836 Or ha_dest_step > 510886 T
MsgBox "Out of Range..Insert new coordinate8!", Telescope Control 2"
GoTo 2

End If

diffalfaE = ha_dest_step - alfa

diffalfaW = alfa - ha_dest_step

If Sgn(diffalfaE) = 1 Then
Select Case diffalfaE

Case Is > 140 'muovt veloce est se disthn>
TelControl.Caption = "Moving East High.
EstVeloce
direzAlfa ="E"

Case 30 To 139 'muovt step velc est sedsinl.5' e 0.5'
TelControl.Caption = "Moving East Fast.
EstStepVeloce

End Select
Else
Select Case diffalfaW

Case Is > 140 'muovt veloce ovest se disthz
TelControl.Caption = "Moving West High.
OvestVeloce
direzAlfa = "O"

Case 30 To 139 'muovt step velc ovest seds
TelControl.Caption = "Moving West Fast.
OvestStepVeloce

End Select

End If
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PuntaAlfa.Enabled = True

diffdeltaN = delta - delta_dest_step

diffdeltaS = -diffdeltaN

If OpenClosePos = True Then
Select Case Sgn(diffdeltaN)
Case 1
direzDelta = "NV"
Case -1
direzDelta = "SV"
End Select
Else
Select Case Sgn(diffdeltaN)
Case 1
direzDelta = "N"
If diffdeltaN > 250 Then direzDelta NV"
Case -1
direzDelta = "S"
If diffdeltaS > 250 Then direzDelta SV"
End Select

End If

End Sub

Private Sub CorrectModel()
'visualizza le koordinate corrette dal modello
If CorrectAlfa >= 24 Then CorrectAlfa = CorrectAlf24
ARCorrectH.Caption = Int(CorrectAlfa)
ARCorrectMin.Caption = Int((CorrectAlfa - Int(@rectAlfa)) * 60)
ARCorrectSec.Caption = Int((((CorrectAlfa - (I@brrectAlfa)) * 60) - Int((CorrectAlfa - Int(CoratAlfa)) * 60)) * 60)
If delta_dest >= 0 Then
DecCorrectH.Caption = Int(delta_dest)

DecCorrectMin.Caption = Int((delta_destt(dlelta_dest)) * 60)
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DecCorrectSec.Caption = Int((((delta_ddat(delta_dest)) * 60) - Int((delta_dest - Int(@eldest)) * 60)) * 60)
Else

DecCorrectH.Caption = Fix(delta_dest)

DecCorrectMin.Caption = Fix((delta_desix(&elta_dest)) * 60)

DecCorrectSec.Caption = Fix((((delta_ddsix{delta_dest)) * 60) - Fix((delta_dest - Fix(@eldest)) * 60)) * 60)
End If

End Sub

Private Sub SbloccaDec()
TelControl.Caption = "Delta Enabled..."
‘abilita latch

OutputAllDigital 0, 4

‘abilita movimento

OutputAliDigital 0, 5

'Wait 2

TelControl.Caption ="

End Sub

Function Arcsin(X As Double) As Double
Arcsin = Atn(X / Sqr(-X * X + 1))

End Function

Function PolFitfoto(X As Double) As Double
'X & HA e polffitfoto € Azdome...dec=deccorrnth
Select Case Int(dec_corrnt)

Case -20 To -18
Afoto = 25
Blfoto = -6
B2foto = 1.25
B3foto = 1.63839E-15
B4foto = -0.25
B5foto = 0
B6foto = 0

B7foto =0
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Case -17 To -15

Afoto = 26

Blfoto = -7

B2foto = 7.41338E-15

B3foto = 5.87541E-16

B4foto = -1.56462E-15

B5foto =0

B6foto = 0

B7foto =0

Case -14 To -12

Afoto = 26

Blfoto = -8

B2foto = 1.41667

B3foto = 1.91145E-15

B4foto = -0.41667

B5foto = 0

B6foto = 0

B7foto =0

Case -11 To -9

Afoto = 26

Blfoto = -7.75

B2foto = -0.625

B3foto = 0.25

B4foto = 0.125

B5foto = 0

B6foto = 0

B7foto =0

Case -8 To -6

Afoto = 27.06494

Blfoto = -6.94444

B2foto = -0.64773

B3foto = 0.02778

B4foto = 0.03409

B5foto =0
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B6foto = 0

B7foto =0

Case-5To-3

Afoto = 27.4329

Blfoto = -7.1746

B2foto = -0.81818

B3foto = 0.05556

B4foto = 0.06061

B5foto = 0

B6foto = 0

B7foto =0

Case-2To 0

Afoto = 26.50216

Blfoto = -7.90476

B2foto = -0.11742

B3foto = 0.08333

B4foto = -0.01136

B5foto = 0

B6foto = 0

B7foto =0

Casel1lTo3

Afoto = 26.91841

Blfoto = -7.72054

B2foto = -0.31206

B3foto = 0.0766

B4foto = 0.01195

B5foto =0

B6foto = 0

B7foto =0

Case4To5

Afoto = 25.22145

Blfoto = -8.53199

B2foto = -0.38024

B3foto = 0.10017



B4foto = 0.01952

B5foto =0

B6foto = 0

B7foto =0

Case6To 7

Afoto = 26.04662

Blfoto = -9.26515

B2foto = -0.30274

B3foto = 0.14394

B4foto = 0.0067

B5foto =0

B6foto = 0

B7foto =0

Case8To9

Afoto = 25.68531

Blfoto = -9.82912

B2foto = -0.63549

B3foto = 0.17761

B4foto = 0.03526

B5foto = 0

B6foto = 0

B7foto =0

Case 10 To 11

Afoto = 25.13986

Blfoto = -9.29125

B2foto = -0.1014

B3foto = 0.10943

B4foto = 0.00117

B5foto = 0

B6foto =0

B7foto =0

Case 12 To 13

Afoto = 25.94172

Blfoto = -10.08081
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B2foto = -0.31002

B3foto = 0.15657

B4foto = 0.00583

B5foto = 0

B6foto = 0

B7foto =0

Case 14 To 15

Afoto = 26.18026

Blfoto = -10.02168

B2foto = -0.70066

B3foto = 0.18094

B4foto = 0.07877

B5foto = -0.00192

B6foto = -0.00259

B7foto =0

Case 16 To 17

Afoto = 25.72933

Blfoto = -11.78077

B2foto = -0.00763

B3foto = 0.38636

B4foto = -0.01957

B5foto = -0.00769

B6foto = 0.000588235

B7foto =0

Case 18 To 19

Afoto = 28.02098

Blfoto = -12.1053

B2foto = -1.08892

B3foto = 0.39256

B4foto = 0.07366

B5foto = -0.00753

B6foto = -0.00153

B7foto =0

Case 20 To 21
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Afoto = 27.40683

Blfoto = -12.21235

B2foto = -0.89905

B3foto = 0.37675

B4foto = 0.06029

B5foto = -0.00705

B6foto = -0.00126

B7foto =0

Case 22 To 23

Afoto = 28.85232

Blfoto = -13.25058

B2foto = -1.15686

B3foto = 0.47348

B4foto = 0.08306

B5foto = -0.00962

B6foto = -0.00185

B7foto =0

Case 24 To 25

Afoto = 28.645

Blfoto = -15.36873

B2foto = -1.30824

B3foto = 0.83587

B4foto = 0.10027

B5foto = -0.03133

B6foto = -0.00228

B7foto = 0.000426004

Case 26 To 27

Afoto = 31.42616

Blfoto = -16.61749

B2foto = -2.48914

B3foto = 1.1024

B4foto = 0.19089

B5foto = -0.05053

B6foto = -0.00426



B7foto = 0.0008345
Case 28 To 29
Select Case Int(ha_fit)
Case2To5
Afoto = 158
Blfoto = -29.83333
B2foto = 7.5
B3foto = -0.66667
B4foto=0"
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0
Case-5To 1l
Afoto = 34.98052
Bifoto = -15.15
B2foto = -4.92045
B3foto = -0.87689
B4foto = -0.03409
B5foto = 0.00417
B6foto = 0
B7foto =0
Casel1To2
Afoto = -95
B1foto = 109
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto=0"
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto = 0
End Select
Case 30 To 31
Select Case Int(ha_fit)

Case2To5
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Afoto = 117
Blfoto = 10.66667
B2foto = -4
B3foto = 0.33333
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0

Case-5To 1l
Afoto = 38.1039
Blfoto = -17.18333
B2foto = -8.21591
B3foto = -1.71212
B4foto = -0.02652
B5foto = 0.01667
B6foto = 0
B7foto =0

Casel1To2
Afoto = -103
Blfoto = 114
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto=0"
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto = 0

End Select
Case 32 To 33
Select Case Int(ha_fit)

Case2To5
Afoto = 40
B1lfoto = -36.41667
B2foto = 9.45833

B3foto = -1.08333



B4foto = 0.04167
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0

Case-5To 1l
Afoto = 43.87662
Blfoto = -14.48333
B2foto = -11.16288
B3foto = -5.08144
B4foto = -1.04924
B5foto = -0.07917
B6foto = 0
B7foto =0

Casel1To2
Afoto = 27
Blfoto = 15
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto=0"
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0

End Select
Case 34 To 35
Select Case Int(ha_fit)

Case4To5
Afoto = 112
Blfoto =0
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0

B7foto =0
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Case2To4
Afoto = 92
Blfoto = 35.66667
B2foto = -13
B3foto = 1.33333
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0

Case-5To1l
Afoto = 47.12338
Blfoto = -13.11667
B2foto = -12.83712
B3foto = -6.62689
B4foto = -1.45076
B5foto = -0.1125
B6foto = 0
B7foto =0

Casel1To2
Afoto = -96
B1foto = 109
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto=0"
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto = 0

End Select
Case 36 To 37
Select Case Int(ha_fit)

Case4To5
Afoto = 111
Blfoto =0

B2foto =0
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B3foto = 0

B4foto =0

B5foto = 0

B6foto = 0

B7foto = 0

CaselTo4

Afoto = 136

B1lfoto = -32.08333

B2foto = 18.125

B3foto = -4.41667

B4foto = 0.375

B5foto = 0

B6foto = 0

B7foto =0

Case-5To0

Afoto = 12

B1lfoto = -88.71667

B2foto = -71.625

B3foto = -27.45833

B4foto = -4.875

B5foto = -0.325

B6foto = 0

B7foto =0

Case0To1l

Afoto = 12

Blfoto = 106

B2foto =0

B3foto = 0

B4foto = 0

B5foto = 0

B6foto = 0

B7foto = 0

End Select

Case 38 To 39
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Select Case Int(ha_fit)
Case0To5
Afoto = 60
Blfoto = 97.93333
B2foto = -70.16667
B3foto = 23.83333
B4foto = -3.83333
B5foto = 0.23333
B6foto = 0
B7foto =0
Case-2ToO
Afoto = 60
Blfoto =0
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto = 0
Case -5 To -2
Afoto = 45
Blfoto = -13.16667
B2foto = -3.5
B3foto = -0.33333
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0
End Select
Case 40 To 41
Select Case Int(ha_fit)
Case1To2
Afoto = 15

Blfoto = 47
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B2foto = 0

B3foto =0

B4foto =0

B5foto = 0

B6foto = 0

B7foto =0

Case2To5

Afoto = 109

Bifoto = 0

B2foto =0

B3foto =0

B4foto = 0

B5foto = 0

B6foto = 0

B7foto =0

Case -5 To -3

Afoto = 62

Blfoto = 1.5

B2foto = 0.5

B3foto = 0

B4foto = 0

B5foto = 0

B6foto =0

B7foto = 0

Case-3To1l

Afoto = 62

Blfoto=0

B2foto = 0

B3foto = 0

B4foto =0

B5foto = 0

B6foto = 0

B7foto = 0

End Select
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Case 42 To 43
Select Case Int(ha_fit)
Case0To 5
Afoto = 108
Blfoto =0
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto = 0
Case -5 To -4
Afoto = 67
Bifoto = 0
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0
Case-4To0
Afoto = 108
Blfoto = 90.08333
B2foto = 63.625
B3foto = 18.41667
B4foto = 1.875
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0
End Select
Case 44 To 45
Select Case Int(ha_fit)
Case-5To-1

Afoto = 66
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Blfoto =0
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0

Casel1lTo5
Afoto = 31
Blfoto = 80.83333
B2foto = -33.58333
B3foto = 6.16667
B4foto = -0.41667
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0

Case-1Tol
Afoto = 67
Bilfoto =9
B2foto = 8
B3foto = 0
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0

End Select
Case 46 To 47
Select Case Int(ha_fit)

Casel1To5
Afoto = 40
Blfoto = 66.75
B2foto = -27.625
B3foto = 5.25

B4foto = -0.375
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B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto = 0

Case-5To 1l
Afoto = 74.03247
Blfoto = 7.31667
B2foto = 2.45076
B3foto = 0.22538
B4foto = -0.02652
B5foto = -0.00417
B6foto = 0
B7foto =0

End Select
Case 48 To 49
Select Case Int(ha_fit)

Case -5 To -2
Afoto = 68
Bifoto = 0
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0

Case-2Tol
Afoto = 78
Blfoto = 9.33333
B2foto = -1.5
B3foto = -1.83333
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0

CaselTo5
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Afoto = 28
Blfoto = 86.25
B2foto = -36.54167
B3foto = 6.75
B4foto = -0.45833
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0
End Select
Case 50 To 51
Select Case Int(ha_fit)

Case-5To0
Afoto = 82
Blfoto = 19.25
B2foto = 13.875
B3foto = 5.66667
B4foto = 1.125
B5foto = 0.08333
B6foto = 0
B7foto =0

CaselTo4
Afoto = 82
Bifoto = -11
B2foto = 14.66667
B3foto = -4
B4foto = 0.33333
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0

Case0To1l
Afoto = 82
Blfoto =0
B2foto = 0

B3foto =0
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B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0
Case4To5
Afoto = 102
Bilfoto = 0
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0
End Select
Case 52 To 53
Select Case Int(ha_fit)
Case -5 To -4
Afoto = 60
Bifoto = -2
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0
Case-4ToO
Afoto = 68
Blfoto =0
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0

B7foto =0
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Case0To5
Afoto = 68
Blfoto = -4.88333
B2foto = 32.20833
B3foto = -17.83333
B4foto = 3.79167
B5foto = -0.28333
B6foto = 0
B7foto =0
End Select
Case 54 To 55
Select Case Int(ha_fit)
Case-5To-1
Afoto = 71
Bilfoto = 0
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0
Case-1To5
Afoto = 76.22727
B1lfoto = 3.18333
B2foto = 0.82197
B3foto = 1.96402
B4foto = -0.85227
B5foto = 0.0875
B6foto = 0
B7foto = 0
End Select
Case 56 To 57
Select Case Int(ha_fit)

Case-5To0
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Afoto = 76
Bilfoto = -0.25
B2foto = -0.45833
B3foto = -0.25
B4foto = -0.04167
B5foto = -4.57129E-16
B6foto = 0
B7foto =0

Case0To5
Afoto = 76.05556
Blfoto = 6.59392
B2foto = 0.10317
B3foto = -0.10185
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0

End Select
Case Is > 58
Select Case Int(ha_fit)

Case -5 To -2
Afoto = 73
Bilfoto = 0
B2foto = 0
B3foto = 0
B4foto = 0
B5foto = 0
B6foto = 0
B7foto =0

Case-2To5
Afoto = 79.58566
B1lfoto = 5.71066
B2foto = 0.46955

B3foto = -0.38024
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B4foto = 0.01064
B5foto = 0.00641
B6foto = 0
B7foto =0
End Select
End Select
PolFitfoto = Afoto + B1foto * X + B2foto * X 2 + B3foto * X * 3 + B4foto * X ~ 4 + B5foto * X 5 + B6foto * X * 6 + B7foto * X~ 7
Select Case PolFitfoto
Casels<0
PolFitfoto = PolFitfoto + 128
Case Is > 128
PolFitfoto = PolFitfoto - 128
End Select

End Function

Function PolFit(X As Double) As Double
'X & HA e polfit @ Azdome...dec=deccorrnth
Select Case Int(dec_corrnt)

Case -20 To -18
A=22"
Bl =-4.58333"
B2 =1.29167"
B3 =1.29167"
B4 =-0.29167"
B5=0"
B6=0"
B7=0

Case -17 To -15
A=21"
B1=-7.16667"
B2 =7.47867E-15"'
B3 =0.16667"'
B4 =-2.01257E-15"'

B5=0"
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B6=0"

B7=0

Case -14 To -12

A=21"

B1=-7.58333"

B2 =-0.625"

B3 =0.08333"'

B4 =0.125"

B5=0"

B6=0"

B7=0

Case -11 To -9

A=20"

B1=-8.16667"

B2 =-0.08333"

B3 =0.16667"'

B4 =0.08333"

B5=0"

B6=0"

B7=0

Case -8 To -6

A=20.97835"

B1=-8.07937"

B2 =0.04924"

B3 =0.13889"

B4 =-0.01136"

B5=0"

B6=0"

B7=0

Case-5To-3

A =19.69264"

B1 =-8.40079"

B2 =0.29924"

B3=0.13889"'
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B4 =-0.01136"

B5=0"

B6=0"

B7=0

Case-2To 0

A=20.80519"

B1=-9.30556"

B2 =-0.18182"

B3 =0.22222"

B4 =0.02273"'

B5=0"

B6=0"

B7=0

Case1To3

A=20.67366"

B1=-9.00842"

B2 =-0.13462"

B3 =0.14478"

B4 =0.00991"'

B5=0"

B6=0"

B7=0

Case4To5

A =21.02098"'

B1=-9.87879"

B2=-0.169"

B3=0.18182"

B4 =0.00699 "'

B5=0"

B6=0"

B7=0

Case6To7

A =18.69697 "'

B1=-10.54125"



B2 =0.32955"

B3=0.19276"

B4 =-0.01136"

B5=0"

B6=0"

B7=0

Case8To9

A =18.03497"

Bl =-10.26347"

B2 =0.42541"

B3 =0.16498"

B4 =-0.01107"

B5=0"

B6=0"

B7=0

Case 10 To 11

A =19.40793"

B1=-11.58502"

B2 =0.32925"

B3 =0.22896"

B4 =-0.01049"

B5=0"

B6=0"

B7=0

Case 12 To 13

A=19.45221"

B1=-12.41077"

B2 =0.24563"

B3 =0.28199"

B4 =-0.00962 "

B5=0"

B6=0"

B7=0

Case 14 To 15
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A =19.21057"

B1=-14.70466 '
B2 =-0.40187"
B3 =0.83596 '
B4 =0.12877"
B5 =-0.02756"
B6 = -0.00593"
B7=0

Case 16 To 17
A=17.30317"
Bl =-14.45635"
B2 =0.7962"
B3 =0.60919"'
B4 =-0.05063"
B5=-0.01298"
B6 = 0.000955882
B7=0

Case 18 To 19
A =18.56602 "
Bl =-14.81503"
B2 =0.40436"'
B3 =0.64001"
B4 =-0.02049"
B5=-0.01378"
B6 = 0.000326797 '
B7=0

Case 20 To 21
A=17.31839"
Bl =-15.42104"
B2 =0.84151"
B3 =0.69151"
B4 =-0.05498"
B5 =-0.01522"

B6 =0.00109'
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B7=0

Case 22 To 23

A =18.74002"

Bl =-15.70221"

B2 =0.81164"

B3 =0.67468"'

B4 =-0.06029 '

B5 =-0.01442"

B6 =0.00126"

B7=0

Case 24 To 25

A =19.39243"

B1=-19.91546"

B2 =0.06662 '

B3 =1.5498"

B4 =0.0101"

B5=-0.0741"

B6 = -0.000375817"'

B7 =0.00127

Case 26 To 27

Select Case Int(ha_fit)

CaselTo5

A =18.94841

Bl =-34.47751

B2 =15.99306

B3 =-3.47685"

B4 =0.27083"'

B5=0

B6=0

B7=0

Case-5To0

A =19.00397

Bl =-40.23545"

B2 =-20.70139
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B3 =-4.83796

B4 =-0.39583

B5=0

B6=0

B7=0
Case0To1l

A=19

Bl =-22

End Select
Case 28 To 29
Select Case Int(ha_fit)
Case1To5
A =140
Bl =-26.41667
B2 =11.79167
B3 =-2.58333
B4 =0.20833"
B5=0
B6=0
B7=0
Case-5To O
A=18
B1 =-53.16667
B2=-355
B3 =-12.20833
B4 =-2
B5=-0.125

B6=0
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B7=0
Case0Tol
A=18

B1 =105

End Select
Case 30 To 31
Select Case Int(ha_fit)
Case-5To O
A=17
Bl =-69.4
B2 =-54.5
B3 =-20.375
B4=-35
B5 =-0.225
B6=0
B7=0
Case1To5
A=1222
Bl =-4.64286
B2 =0.35714
B3 = -1.34582E-15
B4=0

B5=0
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End Select

Case 32 To 33

Select Case Int(ha_fit)

CaselTo5

A =108

B1=8.75

B2 =-4.45833

B3=0.75

B4 =-0.04167

B5=0

B6=0

B7=0

Case-5To0

A=44

Bl =-9.41667

B2 =-2.95833

B3 =-0.58333

B4 =-0.04167

B5=0
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B6=0

B7=0

End Select
Case 34 To 35
Select Case Int(ha_fit)

CaselTo5

A =102

B1=21.83333

B2 =-13.75

B3 =3.16667

B4 =-0.25

B5=0

B6=0

B7=0

Case-5To0

A =47.09127

B1 =-7.49868

B2 =-2.67361

B3 =-0.68981

B4 =-0.0625

B5=0

B7=0

End Select

Case 36 To 37
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Select Case Int(ha_fit)

Case-5To-1

A=51

B1=0.33333

B2=1.5

B3 =0.16667

B4 = -5.8055E-16

B5=0

B6=0

B7=0

Case-1ToO

A=111

B1=59

Case0To3

A=111

B1=-2.83333

B2=1

B3 =-0.16667

B4=0

B7=0

Case3To5

A =107

B1=0

B2=0

B3=0

B4=0
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End Select
Case 38 To 39
Select Case Int(ha_fit)
Case0To 5

A=60
B1 = 107.31667
B2 =-85.625
B3 =31.33333
B4 =-5.375

B5=0.35

Case-5To0
A=60
B1 =1.08333
B2 =1.45833
B3 =0.41667
B4 = 0.04167
B5 = -2.22139E-16
B6=0
B7=0
End Select
Case 40 To 41
Select Case Int(ha_fit)
Casel1lTo5
A=62

B1=106.71667

B2 =-86.875
B3 =32.41667
B4 =-5.625

B5 =0.36667



B6=0
B7=0
Case-5To-3
A=62
B1=15

B2=0.5

Case-2To0

A=62

B7=0
End Select
Case 42 To 43
Select Case Int(ha_fit)
Case0To5

A =108

Case -5To -4

A=67
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Case-4To0
A =108
B1 =90.08333
B2 =63.625
B3 = 18.41667

B4 =1.875

B7=0
End Select
Case 44 To 45
Select Case Int(ha_fit)
Case -5 To -4

A=70

Case-4To0
A=84
B1=40.3
B2 = 35.83333
B3 = 15.45833

B4 = 3.16667
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B5 =0.24167

Case0To5
A=84
B1 =30.66667
B2 =-18.25
B3 =5.29167
B4 =-0.75
B5 = 0.04167
B6=0
B7=0

End Select
Case 46 To 47
Select Case Int(ha_fit)

Case-5To0
A=84
Bl =6.96667
B2 =-8.33333
B3 =-6.83333
B4 =-1.66667
B5 =-0.13333
B6=0
B7=0

Case0To5
A=84
B1 =21.28333
B2 =-15.70833
B3 =6.625
B4 =-1.29167
B5 = 0.09167
B6=0
B7=0

End Select
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Case 48 To 49
Select Case Int(ha_fit)
Case -5To -2
A=T71

B1=0

Case-2To2
A=84
B1=5.73333
B2=0.5
B3 =0.875
B4 = 1.66451E-15
B5 =-0.10833
B6=0
B7=0

Case2To5
A=83
Bl =15.66667
B2=-4

B3 =0.33333

B6=0
B7=0
End Select
Case 50 To 51
Select Case Int(ha_fit)
Case-5To-1

A =103
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B1 =36.83333

B2 =15.33333

B3 =2.66667

B4 = 0.16667

B5=0

Case0To5

A =81.72078

B1 =10.46667

B2 =3.26515

B3 =-3.57008

B4 = 0.88636

B5=-0.07083

B6=0

B7=0

Case-1ToO

B6=0

B7=0

End Select

Case 52 To 53

Select Case Int(ha_fit)

Case -5To -4
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Case-4To-1
A=99
B1=285
B2=95
B3=1

B4=0

Case-1To4
A=82
B1=7.6
B2 = 3.91667
B3 =-1.20833
B4 =-0.41667
B5 = 0.10833
B6=0
B7=0

Case4 To 5
A =100
B1=0

B2=0

End Select
Case 54 To 55
Select Case Int(ha_fit)

Case-5To-2
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B7=0

Case-2To 5
A =82.68357
B1 =5.79645
B2 =0.7551
B3 =-0.19712
B4 =-0.07678
B5=0.01314
B6=0
B7=0

End Select
Case 56 To 57
Select Case Int(ha_fit)

Case-5To0
A=83
B1 =14.93333
B2=11
B3 = 3.54167
B4=0.5
B5 = 0.025
B6=0
B7=0

Case0To 5
A =82.9246
B1 =3.69312
B2 =2.74306

B3 =-1.08796
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B4 =0.10417

B7=0
End Select
Case Is > 58
Select Case Int(ha_fit)
Case -5 To -2

A=75

B7=0
Case-2To 5
A =85.5472
B1 =6.02523
B2 =-0.79414
B3 =-0.37893
B4 = 0.09368
B5 =-0.00353
B6=0
B7=0
End Select
End Select
PolFit=A+B1*X +B2*X"2+B3*X"3B4*X"4+B5*X"5+B6*X"6+B7*X" 7step
Select Case PolFit
Casels<0
PolFit = PolFit + 128
Case Is > 128
PolFit = PolFit - 128

End Select
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End Function

Private Sub CalcDiffDest()
If OptTel.Value = True Then
IbICalcCode.Caption = Int(PolFit(ha_fit))
DomeDiffDest = cur_cup - Int(PolFit(ha_fit)3tep
Else
IbICalcCode.Caption = Int(PolFitfoto(ha_fit))
DomeDiffDest = cur_cup - Int(PolFitfoto(ha_Jit)'step
End If

End Sub

Private Sub CupolaAuto()
Select Case Sgn(DomeDiffDest)
Case 1 'muovi kupola a dx ma solo se il abséttiffiest)
If Abs(DomeDiffDest) > 64 Then
Out IndKupola, 2 'muovi kup a dx
Else
Out IndKupola, 1
End If
TmrBiankoniglio.Interval = 10
IblStatus.Caption = "MOVING"
IblStatus.BackColor = &HFF00&
Case -1 'muovi kupola a sx
If Abs(DomeDiffDest) > 64 Then
Out IndKupola, 1 'muovi kup a dx
Else
Out IndKupola, 2
End If
TmrBiankoniglio.Interval = 10
IblStatus.Caption = "MOVING"
IblStatus.BackColor = &HFF00&
Case 0 ‘ferma tt

Out IndKupola, 4
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TmrBiankoniglio.Interval = 60000

IblStatus.Caption = "STOP"

IblStatus.BackColor = &HFF&
End Select

End Sub

Private Sub StopGuida()
Arresta
Shapel.FillColor = &HEOEOEO
Shape2.FillColor = &HEOEOEO
Shape3.FillColor = &HEOEOEO
Shaped4.FillColor = &HEOEOEO

End Sub

Private Sub Resetta()

Dim i As Integer

N.Enabled = False
S.Enabled = False
E.Enabled = False
W.Enabled = False
Fori=0To 2
Optionl(i).Enabled = False
Next i

Sblocca.Enabled = False
VerticalPos.Enabled = False
EnableAuto.Enabled = False
Openclose.Enabled = False
GotoOk.Enabled = False
GotoStop.Enabled = False
ObjOk.Enabled = False
Combol.Enabled = False
Timer2.Enabled = True
ClearAllDigital 0

Arresta
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End Sub

Private Sub RicentraDelta()
DeltaRecenter = True
TelControl.Caption = "Recentering Delta..."
‘invertiamo tt i numeri xk la skeda legge 1 gndhlore € 0 (& invertita)
OutputAliDigital 0, 44

End Sub
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