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1 INTRODUCTION

Je vous présente toute ma procédure pour faire de l'astrophotographie de la mise en station a
I"acquisition des images. Celle-ci évolue au fur et a mesure de mes sorties nomades, du matériel et des
évolutions logicielles.

2 LISTE DE MON MATERIEL

» Monture EQ6 avec courroie Pierro-Astro en AD uniquement + 2 contrepoids de 5kg,
> Lunette Astrotech 106/690,

> Moteur de mise au point Pegasus Focus Cube V2,

» Masque de Bathinov,

» Résistance chauffante,

> Module EQtooth pour contréler la monture depuis le PC,

» Camera Cmos QHY 163 monochrome,

> Roue a filtre QHYCF2-M-US + filtre LRVB Baader + Filtre SHO 6.5nm CMOS Baader,
> Aplanisseur Astrotech,

> Diviseur optique QHY-M,

» Camera d'autoguidage QHY 178,

» Hub SV BONY SV241 PRO,

> Batterie LIFEPO4 90Ah.

3 LISTE DES LOGICIELS NECESSAIRES ET UTILISES

Driver ASCOM

GS SERVER pour la connexion PC /monture

CARTE DU CIEL pour le planétarium

NINA pour I'acquisition des images et le catalogue « Offline Sky Map Cache »
ASTAP et son catalogue pour I'astrométrie

YV VYV VY VYV

PHD2 pour le guidage

4 MONTAGE ET ORIENTATION DU TREPIED
4.1 Mise en place du trépied

> e sors les trois pieds de quelques centimétres afin de faciliter ultérieurement la mise a I'horizontale du
trépied,

> l'installe le trépied sur le sol en mettant le pied comportant le pion de centrage coté nord, les 3 pieds
sont écartés au maximum,

> lJe ne touche pas le pied orienté au nord et je souléve légérement les 2 autres pieds (un pied par main...),
> J'oriente alors le trépied en alignant visuellement la polaire, le pion et I'autre trou ou I'on peut mettre le
pion. On peut le faire a la boussole (en se méfiant des masses métalliques) mais avec un peu de pratique,

elle devient inutile et on le fait a I'ceil sauf si on s'installe de jour,

> Une fois que I'on pense étre aligné, on pose le trépied au sol.



4.2 Mise a niveau du trépied

La mise a I'horizontal se déroule en deux étapes.
> Etapen°l:

%+ Je pose le niveau sur I'embase du trépied de facon paralléle aux deux pieds du trépied qui ne sont
pas au nord,

+#+ Je régle en hauteur les deux pieds afin que la bulle du niveau soit au centre du niveau.

il

> Etapen°®2:

+% Je pose le niveau a 90° de la position précédente et donc dans I'axe du pied qui avait été mis au
nord,

Je régle en hauteur le pied (qui est au nord) afin que la bulle du niveau soit au centre du niveau,
J'appuie de tout mon poids sur le trépied pour bien le caler, surtout si le sol est un peu meuble,

Je vérifie I'horizontalité en refaisant les étapes 1 et 2 et si besoin j'ajuste la hauteur des pieds,

- & # ¥

Je réappuie de tout mon poids sur le trépied et on revérifie comme précédemment que I'on soit
toujours de niveau.
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5.1 Installation de la monture

INSTALLATION DE LA MONTURE ET DE LA LUNETTE

> Je dévisse la molette en bas de la

tige filetée, j'insere le plateau
récepteur d'oculaires sur la tige
et je revisse la molette.

J'installe la monture sur le
trépied en insérant le trou de
centrage sur le pion de centrage
du trépied (si besoin desserrer
les vis d'azimut pour faciliter le
montage).

Je visse la tige filetée située sous
le trépied a l'intérieur de la
monture.

Je visse la molette de la tige
filetée afin de caler le plateau sur
les pieds du trépied.




5.2 Installation des contrepoids

» Je dessers la manette.
> Je sors la barre de contrepoids.
» Je ressers la manette

» Je dévisse la vis de sécurité.

» J'installe les contrepoids.

» Le premier est placé tout en haut
et le second tout en bas. Le fait
de placer le second tout en bas
permet d'éviter tout basculement
du setup lors du montage de
I'instrument

> Jerevisse la vis de sécurité.

5.3 Installation de la lunette

> Je fais coulisser la lunette sur la queue d'aronde de la
monture.

> Je fais coincider I'extrémité inférieure des queues
d’aronde car c’est ma position d’équilibrage.

> Je serre les molettes de la queue d'aronde.

» Je retire le couvercle de la lunette et le coulant situés aux deux extrémités de la lunette pour la mise en
température.




> Je déplie le pare-buée.

> J'installe |a résistance chauffante.

6 INSTALLATION DU TRAIN OPTIQUE

Le train optique est composé de la caméra, la roue a filtre, d’un diviseur optique surmonté de la caméra
d’autoguidage et de I'aplanisseur de champ. Il n’est jamais démonté, il est rangé ainsi dans la mallette.
» Jinsére le train optique dans le porte-oculaire de la lunette.
» Grace a des repéres sur la lunette, j'oriente le train optique afin que le capteur soit un peu prés paralléle
aux mouvements du télescope, cela permettra d’avoir des déplacement horizontaux et verticaux de
I’étoile sur le capteur imageur et sur celui d’autoguidage.
» Je serre les vis du porte-oculaire.

Pa—
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7 INSTALLATION DU HUB SVBONY

Afin de réduire le nombre de cable, j'utilise un hub SVBONY SV241 Pro. Tous les périphériques sauf la monture

sont connectés a ce HUB et un seul cable USB3 est relié au PC.




8 INSTALLATION DU CABLAGE

Les cables d'alimentation sont raccordés a la batterie mais la batterie n’est pas allumée.

A\

Cable d’alimentation entre PEGASUS et HUB,
Cable d’alimentation caméra imageur et HUB,
Cable USB2 entre PEGASUS et HUB,

Cable USB3 entre caméra d’autoguidage et HUB,
Cable USB3 entre caméra imageur et HUB,
Dongle pour EQTOOTH sur le HUB,

Cable de la résistance chauffante sur le HUB,

2 sondes de température sur le HUB,

Cable USB3 entre HUB et PC,

Cable d’alimentation entre HUB et batterie,

VVYVYYVYYVYVVYY

A\

Cable entre la caméra et la roue a filtre,
Boitier Bluetooth EQTOOTH branché sur la monture,

A\

» Cable d'alimentation de la monture branché sur la batterie.




Alimentation
Focus cube
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N ALIMENTATION
Résistance chauffante

Résistance chauffante

Sonde TEMP + HUMI I USB3 vers le PC

Sonde TEMP

UUSB C - Libbre
Dongle EQTOOTH
USB2 vers Focus Cube
USB 2 - Libre

USB3 vers camera imageur
USB3 vers camera guidage

Le cable d’alim du HUB et le cable USB3 entre Hub et PC sont attachés.



9 EQUILIBRAGE DU SETUP

» Equilibrage de I'axe de déclinaison : Comme le ler contrepoids est tout en haut de la barre, je déplace le
second afin d’avoir a 10.5cm entre les deux.

> Equilibrage de I'axe d’ascension droite : Alignement des 2 queues d’aronde assure I'équilibrage.

10 POSITION DE DEPART DU SETUP

> Je dessers les freins et je mets le setup en position de départ : lunette pointant la polaire et barre de
contrepoids en bas vers le nord.

» Méme sij'ai fait des repéres, aucune précision n’est requise car c’est I'astrométrie qui recalera.

10



11 ALLUMAGE DU SETUP

> J'allume la batterie.
> J'allume la monture.

» J'allume le PC.

12 REGLAGE DE CARTE DU CIEL ET GSSERVER

> Jelance le logiciel CARTE DU
CIEL.

> Viale menu
Configuration/Observatoire, je
renseigne son lieu d'observation
via le menu déroulant Favoris.

Observatoire

Observatoire  Harizon

MNom SACLAY Base de données
Favoris SACLAY ~ Enregistrer Supprimer
Latitude Longitude Altitude
Degrés, minutes, secondes Degrés, minutes, secondes Métres
48 [a3 Jaso [N [z Jos Jas0 JE ][50

> Viale menu Télescope/connecte
le télescope, je lance la
connexion de la monture au PC.

> Une premiére fenétre s'ouvre, je
clique sur Choix.

B Interface de télescope ASCC - O *
ASCOM Local  ASCOM Alpaca  INDI
Choix du pilote 64 bit
|ASCOM.GS.Sky.TeIescope Choix
Configurer
A propos
Messages  Qbservatoire
Taux de rafraichissement 1000 ~

wl o

[

=D e " —

Interrompre le goto

Park Suivi

Connecter

Déconnecter

Vitesse i
AN
(ORS E ‘ ’W
Ow ¥s
Masquer

[[] Connect automatically on startup

[ Toujours au premier plan

Aide

11



> Une deuxiéme fenétre s'ouvre, Trace  Alpaca

je choisis dans le menu Select the type of telescope you have, then be sure to click the
déroulant ASCOM GS Sky Properties... button to configure the driver for your telescope.
Telescope et on clique sur ASCOM G5 Sky Telescape " Properties...
Properties.

Click the logo to learn more 0K

about ASCOM, a set of

standards for inter-operation of C |

astronomiy software. ance
Mettre le bon Port COM. S5 S G 2 Chniisto) fopteatens ¢

Options
Cliquer sur Fermer. Paramétres
- > & "js" Simul a‘nr *

On revient a la fenétre e w i

précédente et faire OK. e
Q Réfraction
@ ccodeurs

@ roec alternatit

. GoTo Decimplusion 3

0 Courant total e Longitude: W

0 Limit:

Latitude: "

rd

Fermer Default ¥ ° Q et

ASCOM Local ASCOM Alpaca INDI
» Onrevient sur la fenétre précédente  Choix du pilote 64 bit

de carte du ciel et on clique sur [ASCOM.GS Sky. Telescope Choix
Connecter et SuiVi. Configurer
A
> Tout passe au vert PIoPe

Messages  Qbservatoire

ASCOM.GS.5ky. Telescope: Driver version: 1.1.0.2 -
ASCOM.G5.5ky Telescope: Connecté

ASCOM.GS.5ky. Telescope: Capacités de la monture:

CanPark; CanSlew:; CanSlewAsync; CanSetPierSide

CanSync; CanSetTracking; CanPulseGuide; CanMovedxis;
GEM; EquatorialSystem: 2000;

ASCOM.G5.5ky Telescope: début du suivi

W
Taux de rafraichissement 1000 w
RA | 23h40m08.3s DEC +89°51'05"
=D — " R —
Interrompie le goto Vitesse | 0.0083 ~
Parquer Suivi AN
@~ E4[pW
D o, vs

Connecter . Déconnecter Masquer
[] Connect automatically on startup

[ Toujours au premier plan Aide

12



» Toujours dans cette fenétre on
clique sur I'onglet Observatoire

> On clique sur Envoyer au télescope.
Cela va envoyer les coordonnées
définies dans CdC a GSserver.

ASCOM Local  ASCOM Alpaca  INDI
Choix du pilote 64 bit

|ASCOM.GS Sky Telescope

Choix
Configurer

A propes

Messages Observatoire
Latitude Lengitude Hauteur
+40753'44" | |+G2n20|13|| | |55.CI

Envoyer au télescope

Envoyer I'heure

Taux de rafraichissement

Obtenir du télescope

1000 v

RA | 23h40m10.3s DEC +89°51'06"
D[ Jm [
Interrompre le goto Vitesse | 0.0083 v
Parquer Suivi AN
@~ E .‘ }W
Y N vs
Connecter . Déconnecter Masquer
[] Connect automatically on startup
[ Toujours au premier plan Aide

[ S Server 1.1.0.2 (Simulator)

Paramétres

coM1

50

Q Réfraction

. Encodeurs

. PPEC alternatif
. GoTo Dec implusion
0 Courant total

Q Limites Sync

. Arrét global

0 Ensembleavance

10671787

Latitude: "

Longitude: °

Fd

13



13 LANCEMENT DU LOGICIEL ACQUISITION NINA

> Jelance le logiciel d’acquisition NINA et je connecte tous les équipements.

Caméra QHY163M (56923143)

Nom
Description

Information Pilote: Version Pilote

Type de capteur Nom du capteur
Largeur du capteur (pix) Hauteur du capteur (pix)
Temps d'Exposition Min Temps d'Exposition Max
Binning max X Binning max Y

Taille Pixel X Taille Pixel Y

Connecter tous les appareils ?

Annuler Ok

> Caconnecte la caméra, la roue a filtre, la monture, le
Pegasus focus cube, le HUB Svbony et ¢a lance PHD2
(connexion monture et camera)

Fermer tout

Fermer tout

14



Si mon lieu d’observation est différent du
précedent, Nina demande de choisir.
Comme on a défini les coordonnées via

carte du ciel, puis on les a envoyés dan Monture
GSSERVER, on choisit De la monture a NINA Latitude

Caméra

Longitude
Altitude

N.LN.A.

Latitude
Longitude
Altitude

hroniser les paramétres du site

Les paramétres du site de la monture différent de ceux de N.LN.A..

Faut-il synchroniser les paramétres ?

487 53" 447 (48.895 %)
02° 200 137 (2337 9)

55.0m

100° 00" 007 (0.000 %)
100° 00" 007 (0.000 %)

0.0 m

De N.LN.A. & la monture  De la monture a8 N.LN.A.  Pas de synchronisation

(b Controéle de la Température

Caméra Etat
Nom
Description

Information Pilote

Type de capteur
Largeur du capteur (pix)
Temps d"Exposition Min
Binning max X

Taille Pixel X

Gain

Version du SDK

Version du firmware

Configuration

Inactif
QHY163M
QHY163M-26bbbd4a856523143

Native driver for QHYCCD
cameras

Monochrome
4656 Hauteur du capteur {pix) 3522
0.000001 s Temps d'Bxposition Max 36000

2 Binning max Y 2

3.80 pm Taille Pixel Y 3.80 ym
120 Offset 20
25-4-23-15 Version du Pilote USB 2110180

21-10-11 Version FPGA N/A

Refroidissement ®
Puissance de Refroidissement 0.00%
Température du Capteur 0.60°C

'V Refroidissement
Consigne T* =+

Délai Min. =+

'V Réchauffement

Délai Min. =+

Gain par défaut
Offset par défaut
Limite USB

Inclure la zone Overscan

ture du Capteur
sance de Refro

g
£
o
g
&
k-
g
]
5
&

00:54:30 00:55:00 00:55:30
Acquisition (Sec)

o
1]

mpérature du Capteur

Roue a Filtres

(b Filtres

Nom

Description

Information Pilote

QHY163M 7-Slot Filter Wheel

Integrated or 4-pin Filter
Wheel on
QHY163M-26bbbd428569231

Native driver for QHY
integrated or 4-pinfiter  Version Pilote
wheels

Changer

Configuration

Aucune

Nom du Filtre
ROUGE
VERT

BLEU
LUMINANCE
HA_CCD
HA_CMOS
oill




Monture (O coordonnées manuelles

Nom GSServer Cible AD 0h 0m  00s

Description ASCOM GS Sky Telescope Cible Dec N B B Reinter

Information Pilote ASCOM.GS.Sky Telescope,
Versiol 02,
Culture=neutral,
PublicKeyToken=565de79389%:

Version Pilote Altitude cible 0d O0m 0s

Pointer
Azimut cible 0d 0Om 0s
Latitude du site 48°53' 43" Longitude du site 02° 20" 12"

Elévation du site 1100m Epoque 12000
Heure Sidérale 05:27:44 Meridien dans 24:00:00
Ascension Droite 23:40558 Déclinaison 89°51' 03"
Altitude 48°53 43" Azimut 00° 00° 00"

‘Coté du pied Est Suivi ArTété

Contréle Manuel

Définir la vitesse de suivi Taux primaire | — 350

Taux secondaire [ 350 |-

Définir
comme
position de
park

Position de
repos

Configuration

Primai e (" OFF) Second e (.
Aucune rimaire inverse (_ F) Secondaire inverseé (_

Focalisation (b Configuration

Nom Pegasus Astro Focus Aucune

Controller

Description Pegasus Astro Focus
Controller

Information Pilote Driver for Pegasus Astro
FocusCube, Prodigy MF and  Version Pilote
DMFC

En Mouvement ®

Stabilisation ()

Incrément Max

Pas Max

Position

Compensation T*

Température

Position Cible




Guidage

Guidage

'l}g (b Configuration

comeas )

Etat Stopped
Echelle des pixels du guidage 0.72 arcsec/px
Taux de pixel de décalage  5.00 px
Echelle des pixels de la caméra 1.11 arcsec/px
Décalage de pixels de la camér 3.23 px

Graphique de guidage : e
Afficher les corrections \S
Graphique de guidage -
Couleur déclinaison

Graphique de guidage -
Couleur Ascension droite

¥ /4 -] 4
b 100 ~
unit: PIXELS ~

AD: 0.00 (0.00")
Dec: 0.00(0.00")
Tot: 0.00(0.00")

Corrections en AD
Corrections en Dec
AD
Dec

A Dither

Effacer

Décaler les pixels

Dither AD Seul C OFF\
ither eulement C )

Délai de ilisation Minimun 10 s

Régler la tolérance de Pixel

Délai d'expiration

Délai de démarrage du
guidage

Profil PHD2

Réessayer de lancer le guidage_ OFF )

ROl en pourcentage pour
292 P 100
trouver une étoile guide

GuideNorth

GuideEast

Commutateur

Jauges

POWER(W) 10
Ambient temperature(®) 30.1

DEW point(°) 19.54

Commutateurs

DC1
DC1 12V DC 6A MAX

DC3
DC3 12V DC 6A MAX

DC5
DC5 12V DC 6A MAX

USB3-5
USB3-5 5v 2.5a max

PWM1 — 000 + @ o0

0-253tevel Automatic control output — you can adjust the heating strip's warming rate here

Time sequence open/close switch ;ON

VOLTAGE(V)

Ambient humidity(%)

Lens temperature(°)

DC2
DC2 12V DC 6A MAX

DC4
DC4 12V DC 6A MAX

TYPE-C+USB1-2
TYPE-C+USB1-2 5v 2.5a max

0-15.3V
0-15.3V output

PWM2

0-253level Manual control output




14 MISE AU POINT APPROXIMATIVE ET FINALISATION DE L’EQUILIBRAGE

» Pour finir I'équilibrage, je dois sortir le porte
oculaire d’environ 5cm correspondant a la L o C::ig”raﬂo"
mise au point approximative.

» Dans EQUIPEMENT / FOCALISATION, je
renseigne la Position Cible a 23000

» Jeclique sur Aller.

> Le porte-oculaire se déplace alors.

Description

15 MISE EN STATION VIA TPPA

La mise en station est assurée par le plug-in Three Point Polar Alignment (TPPA).

Le principe est qu’il va alors prendre 3 images espacées de de 20 ° et faire une astrométrie a chaque fois.
A la fin, il nous retourne I'erreur en azimut et en altitude en nous indiqguant comme se déplacer.

Je sélectionne mon filtre de luminance.

Les réglages a faire :
- Measure Point Distance : je mets 20° (NINA fera une mesure tous les 20 degrés)
- Direction East : ON ou OFF.
o Silalunette est a I'Est du pied, on met ON
o Silalunette est a I'ouest du pied, on met OFF
- Start from current position: ON ou OFF. Je mets sur ON pour qu’il fasse son analyse la ou je pointe.

Puis on clique sur la fleche en haut a droite pour lancer I'analyse.
PS : En principe je ne lance pas le refroidissement de la caméra car cette étape peut étre un peu longue.

PS : sur mon balcon orienté Sud-Ouest, je fais un goto vers une étoile qui vient juste de franchir le
méridien, la lunette est donc a I’Est du pied. Pour le réglage « Direction East », je mets sur ON.

Three Pomt Polar Alignment

W Options : Z =
Manual Mode?!| OFF ) Measure Point Distance 10 Telescope Move Rate 3 “/s  Direction East, ON

Start from curre: n? OMN | Alignment Tolera

Filtre !(Courant} '!Acqu:snion (Sec) 3 | | Binning | Offset Solver Search Radius

Azimuth Error « | Altitude Error t |
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Il va alors prendre 3 images (ici espacées de 10 degrés) et faire une astrométrie a chaque fois.

(Avec la lunette a I'Est du pied (réglage « Direction East » sur ON), la monture se déplace vers I'ouest)

Three Point Polar Alignment

P Options

Adjust Altitude / Azimuth @]
Capturing new image to solve...

Total Error

02° 50" 02"

02° 50" 00"

Initial Polar Alignment error is large. Correction phase will be unreliable.
Please bring the mount closer to polar alignment and do another run to verify the result!

INELISE Three Point Polar Alignment

Il va alors nous retourner I'erreur en azimut et en altitude en nous indiquant comme se déplacer.

On agit alors sur les vis d’azimut et d’altitude de la monture, les erreurs se mettent a jour

automatiquement et on visera des erreurs inférieures a la minute d’arc.

ptions

Adjust Altitude / Azimuth
Capturing new image to solve...

Azimuth Error « | Altitude Error $
00° 00" 25" 00° 00" 05"
— Move left/west | | Move down

00° 11" 15"

Initial Polar Alignment error is large. Correction phase will be unreliable.
bring the mount closer to polar alignment and do another run to verify the result!

Une fois que les valeurs me conviennent, j'arréte en cliquant sur le carré en haut a droite.

Je relance 2 - 3 fois TPPA de suite afin d’obtenir des résultats un peu prés reproductibles avec des
ajustements en azimut et altitude a chaque fois.

Une fois satisfait des valeurs d’erreurs, on ferme I'outil avec la croix en haut a droite.
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16 REFROIDISSEMENT DE LA CAMERA

» Dans EQUIPEMENT / CAMERA, je lance le refroidissement

Contréle de la Température

Puissance de Refroidissement  21.57%

Température du Capteur

' Refroidissement

Consigne T°

Délai Min.

' Réchaufferment

Délai Min.

17 ALIGNEMENT PAR ASTROMETRIE
17.1 Sous CARTE DU CIEL

» Sous CARTE DU CIEL, je sélectionne mon objet et je clique sur GOTO via click droit Télescope/Goto.
Le télescope se déplace vers I'objet.

17.2 Sous NINA

VVVYVYYVY

A propos de IC 434

Tous les objets prés de cette position

Recherche par nom

Recherche par position

Centrer sur

Centrer et Zoom +
Centrer et Zoom -
Copie les coordonnées

Nettoie la carte

Cercle du chercheur
Liste d'observation
Etiquettes
Télescope

Pré-pointage

Definir « IC434 » comme cible
Verrouiller sur IC 424

Sous NINA, je me mets en ACQUISITION i
Je choisis mon filtre

Je lance une pose

Je lance I'astrométrie (ASTAP). Nina va prendre une photo, faire une astrométrie pour se repérer,

Goto: € 434

Goto position du curseur
Gote centre de la carte
Synchroniser: |C 434
Connecte le télescope
Interrompre le goto

Suit le télescope

constater que I’étoile n’est pas sur le capteur ou du moins pas centrer, bouger la monture pour centrer
I’étoile, refaire une image, refaire une astrométrie pour valider le centrage de I'étoile. Une fois dans la
tolérance de pointage, I'étoile est synchronisée.
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18 MISE A POINT

Je suis déja sur le filtre souhaité.

Roue & Filtres
Filtre actif

HA_CCD

e Imaging ‘N’ Asts y AT

120 Q p R\/\

Offset 20

Refroidisse (X)

Puissance «0.00%

T° Capteur 0,60 °C
Refroidissement.

> Réchauffement

Roue 3 Filtres. x

Filtre actif LUMINAN

iLUMl ~ | Change

Télescope x

Suivi Sidéral
Heure Sidé 20:44:10
Meéridien ¢ 11:07:47
Ascension 19:50:48
Déclinaisol 08° 52' 05
Altitude  48°26° 07
Azimut  200°06' 0
Cété du pil Est

Taux de gu 7.521
Taux de gu 7.521

HACCD

Changer

Je lance I'outil FOCALISATION

N

Astrométrie
Centre AD

Centre AD hms
Centre Dec
Centre Dec dms
Rayon

Echelle Pixel
Ratation

Epoque

Sync

Repointer la cible
ereur «

Temps Exposition
Filtre

Binning

Gain

Succes AD

Acquistion Ged

20:57:33 2 02:02:05

20:57:10 2 02:02:06

20:56:44 02:03:08

Guidage | Astrométrie

& Infos

& o ~ Q
¢ it B e e S

2035
02:02:05
2.765

02" 45 53°
0.900 deg

1.1 arcsec/pixel

89.61
12000

oN
oN
1
5
(Courant)

Tx1

Outils

‘Acquisition

Temps Expsition 5 s
Filtre (Courant)
Binning |11

Gain

Boucle

Enregistrer

Activer le sous-échantilionn:

(+]

| 3
i Erreur en Distanc__ Emeur AD

02* 45' 537 00" 00 12 -00:00:01

02° 44 557 00° 01° 00" -00:00:02

02°01'51° 00" 46' 48" 00:01:04

X Acquisition
Temps Exposition 2s
Filtre (Courant)
Binning
Gain
Boucle
Enregistrer

Activer le sous-échantill

-]

Astrométrie | Image |

Erreur en Dec _Erreur AD Pix_ Erreur Dec (Pin)

-00° 00' 05* -10.31 427

00° 00" 53° -26.01 4752

00° 43" 57" 870,96 237697

X Focalisation Auto

_— -
23100 23200
Acquisition (Sec)

Position

HFR

Température

Filtre

Hyperbolique R®

Durée

12023-09-05--23-30-52.json

23200

Rotation

89.61
8961

89.60

Outils

23600

e ——
23400 23500
2023-09-05 23:30:38
23325.00

231

0,00°C
LUMINANCE

099
03:15,60

Démarrer FA

23700




19 POINTAGE ET CADRAGE DE LA CIBLE

» Sous CARTE DU CIEL, je sélectionne mon objet et je clique sur Goto via clic droit puis Télescope / Goto. Le

télescope se déplace vers I'objet.

On prend I'exemple du Trio du Lion, on fait un goto sur M65.
Comme il y a 3 galaxies, il faudra que I'on bouge le cadrage.

» Sous NINA, Je clique sur CADRAGE Cadrage

"©)" NLNA. - Nighttime Imaging ‘N’ Astronomy 3.0 NIGHTLY #017 - Par défaut

Source de I'image

Offline Sky Map

Source de limage

Coordonnées . ﬁ

MNom

AD Oh Om 00s

Dec 0d  Om 00s
Champ (FOW) = 200
Charger Image
Paramétres de la Caméra
Largeur 4556
Hauteur 3522
Taille pivel L
Longueur Focale m
Cibles

Panneaux Horizontaux = 1

Panneaux Verticaux = 1
0

Rotation

]|

3
|
Maintenant

AD
Dec

Opa(lle= 020 n

Cbtenir des coordonnées a partir de la position actuelle du télescope

Coordonnees
Mo MNom de I'Objet (ex. M 3
AD 0h  Om
Dec 0d _|'Clm
Champ (FOV) = 2.00
Coordonnées
Mom Nom de I'Objet (ex. M 3
AD 8 h % m
Cec 20d 20m
Champ (FOV) = 2.00

Pendant ce temps, Nina affiche I'image de fond.

5

-
(%))
=
u
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N.A. - Nighttime Imaging *N' Astronomy 3.0 NIGHTLY #017 - Par défaut -
Source de l'image v opscs [ 020 II - - m

Source de limage Offline Sky Map

Coordonnées

Nom
AD
Dec 3¢

SRl Cramo (V) [— B
Charger Image

Parametres de la Caméra
4556
3522
Taile pixel 38

Longueur Focale m

Cibles

Panneau Horizontau [—K
Panneaux Vertcaux [—E

Rotation 90 II\HIHIIHI\HDHI\\I\\\I\HIHIIHI\HIIHIHI\HI\HIH\IHIHHI

Dsterminer la rotation a partir de la

MG65 est bien centré mais on veut un cadrage plus esthétique.

Avec la souris je déplace le rectangle de mon champ pour le positionner comme je le souhaite

% Dpa\:it.e=0‘20 n -

Déplacer et centrer

Déplacer, centrer et pivoter

Une fois le cadrage fait, je clique sur Pointer.
Le télescope bouge pour correctement se positionner.

On peut retourner en Acquisition, pour faire une image de quelques secondes afin de s’assurer du
résultat.
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20 AUTOGUIDAGE VIA PHD2

20.1 Connexion de la camera et de la monture

Bien que Nina ait lancé PH2 et connecté automatiquement la monture et la camera d’autoguidage, je laisse

cette étape dans le tutoriel.

» Jelance PHD2.

Al

Je vérifie que les infos dans caméra et
monture soient correctes.

On clique sur

On clique sur Tout Connecter puis
sur Fermer.

20.2 Vérification des parametres

> Jeclique sur les paramétres avances

- Dans l'onglet camera, je vérifie que la
taille des pixels de la camera
d’autoguidage soit correct et que le
binning soit sur 1.

- Dans l'onglet Guidage, je vérifie la

focale.

Connecter I'éguipement

&5

Profil d*équipement | Mon setup v|| Gérer les Profils - |

Chaoisissez votre matériel ci-dessous et cliquez sur ‘Tout Connecter’ pour connecter,
ou cliquez sur 'Tout Déconnecter' pour déconnecter. Vous pouvez également
cennecter ou déconnecter les équipements individuellement en cliquant sur le

bouton a coté de I'élément.
" 'C: w '»T‘ Connecter

Caméra | Starlight Xpress SXV

Monture |EQMOD ASCOM HEQS/6 -‘ £3| B connecter
Monture Aux | Aucun g Connectes

I Plus d'équipements ...

Tout Connecter Tout Déconnecter Fermer

Réglages avancés

Global
Réglages Caméra

Caméra  Guidage Algorithmes

Propriétés Générales

Laps de Termps (ms) : El =

Réduction du Bruit: | Aucun ~

Variable Exposure Delay (High-precision encoder mounts)

Short delay (sec): 1 . Longdelay (sec): 10

[]Use Variable Exposure Delays

Pose Auto

Min:|1.0s ~ Max: 505 ~

RSB Cible:E z

Détection de la Saturation des Ftoiles

(®) Saturation par valeur Max-ADU: | 63535

() Saturation via le profil de I'étoile

Réglages Spécifiques a la Caméra

“  Déconnecter les caméras non

= ! | Binning:|1
réactives aprés (secondes) :

Taille des pixels: 3.20

[ g

[ Utiliser le fenétrage [JRefroidissement Température : =

Réglages avancés
Global Caméra Guidage Algorithmes
Réglage Guideur

Guidage par suivi des étoiles

Détection de la masse de I'étoile

[ Activer Tolérance: =

Région de recherche (pixels):[ 20 |2

HED minimum de I'étoile (pixels) : =

[ Utilisez plusieurs étoiles Biper & la perte de I'étoile

Sélection automatique du sous échantillonnage de Iimage:|Auto

Calibration

Longueur Facale (mm) :

[ Auto-restaurer Ia calibration

Pasda[allbvatmn(ms}: =

[Supposer Dec orthogonale 3 AD

Avance...

Effacer la calibration de la monture [ Utiliser la compensation de la Dec

Paramétres Partagés
[ Toujours ajuster les images Recentrage rapide aprés calibration ou dithering
[JInverser la sortie Dec aprés retournement au méridien [ Activer la sortie guidage de la monture

[ Arréter le guidage lorsque la monture bouge

0

SNR minimum des étoiles pour la rE(hEr(hEautnmathuE: o

Abandon
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20.3 Calcul du pas de calibration

> Dans I'onglet Guidage, on clique sur Paramétres de Calibration Détaillés e
Avancé pour faire calculer le pas de
Ca|lbl’atIOI’1. Paramétres d'entrée
Lengueur Focale, mm ¢ 590 Taille des pixels, microns 2.30 =
> Lavitesse de guidage et la déclinaison
sont récupérées automatiquement Binning de la caméra: 1 v| Vitesse de guidage, n.nn x sidérale : 0.50 >
depUIS Equd Pas de calibration : 12 = Distance de Calibration, px: 25 =
> Pour Ie nombre de pas de Cal|brat|on' Je Déclinaizon de la calibration, en degrés: i] : BEintialicis
mets 15. En réalité il en fera moins,
I'objectif est d'en avoir au moins une Valeurs Calculées
10ene Echantil\onnage, sec d'arc/px: 248 Pas de calibration, ms: 700
» Jeclique sur OK. Iy
ok | [ Abandon
> On revient sur la fenétre des parametres
avancés et je clique sur OK.
20.4 Calibration
Profil de I'ftoile
> Onclique sur pour lancer les
poses.

> Onclique sur pour lancer la
détection du multi étoiles.

» Onclique sur e pour lancer la calibration. PHD choisit
automatiquement son étoile.

> Les deux traits pointillés jaunes apparaissent indiquant que la
calibration est en cours.

» Une fois que la calibration est terminée et que PHD2 ne retourne
aucun probléme, le guidage commence automatiquement.

> Les pointillés jaunes deviennent des traits verts.

» La mention CAL présente en bas a droite devient vert (si vous
étes en pulse guiding et jaune si vous étes en ST4).

Outils | Affichage Darks Signets Aide

» On va vérifier le résultat de la calibration. R ——
Sélection Auto d'Etoile Alt-S

» Onva dans Outils / Examiner les données de calibration.
/ . Examiner les Données de Calibration Al-C
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Review Calibration

Maonture
> Je vérifie que : Lt Mount Catration
RA steps: 14 Dec steps: 13
Angle de la caméra: 87.8 Erreur d'orthogonalité: 1.7
. 7 . Taux AD : 7801 a-s/sec  Taux Dec 8.084 a-s/sec

- Le nombre de pas soit d’au moins 8 par 3t e 323 s

Expected RArate: 69 a-s/sec | Expected Dec rate: 7.5 a-s/sec
a)(e’ L mamsesaaces AAREEEREERREEN Binning: 1 Created: 10/07/2016 00:34:17
Mount Configuration
N Modified: 10/07/2016 04:48:42 | Focal length: 690 mm

- Les axes sont un peu pres orthogonaux.

RA Guide speed: 0.50x Dec Guide speed: |0.50x
Right Ascension  Déclinaison Déclinaisan 227 Rotator position: |N/A

20.5 Résultat de I'autoguidage

Quand tout se passe bien, avec peu de turbulence et une MES excellente, cela donne ceci.
Bl >

- Mon Equipeme

s Signets Aide
Profic Hlale

o R o

m=63957 SNR=158.2 Ouest 010 px 56 ms Caméra  Monture Cal-

21 ACQUISITION D'IMAGE

Ma mise au point est faite, mon cadrage est fait et I'autoguidage tourne.
Je passe dans le menu séquenceur.

Jindique le nom de ma cible

J'active la ligne d’acquisition qui m’intéresse. Ici, la ligne Ha.

je clique sur la fleche en bas a droite pour lancer la séquence de capture

VVVYVYVY

Configuration de la cible

V Options de démarrage de I'ensemble des cibles | Refroidir la caméra | Déparquer la monture V Options de fin de I'ensemble des cibles

Refroidir la caméra ((ON Déparquer la monture (N Retournement au méridien Réchauffement Caméra ( OFF ) Parquer delamonture ( OFF

OBJET

4P B+

Départ différé

Mode Séquence Une apri Oh Om 00

Temps de téléchargement estimé 00:00:00 0d Om 005 Rotation

Heure de fin estimée De 22:4838 Durée 00s

Heure de fin estimée (cette cible) :38 Durée 00s

‘Séquenceur

[> Options de la cible
> Focalisation Auto
Dither

LUMINANCE

ROUGE (Caméra) (Caméra)

VERT (Caméra) (Caméra)

BLEU (Caméra) (Caméra)

HA_CMOS (Caméra) (Caméra)

LUMINANCE (Caméra) (Caméra)

ROUGE (Caméra) (Caméra)

VERT (Caméra) (Caméra)

BLEU (Caméra) (Caméra)

HA_CCD (Caméra) (Caméra)

HA_CMOS

(Caméra) (Caméra)

ol ( ) (Caméra) (Caméra)
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22 FLATS

Mes acquisitions sont terminées. Maintenant c'est I'heure des flats !
On va utiliser I'outil ASSISTANT PLU mais uniqguement pour pointer au zénith pour que la lunette soit
verticale et ainsi pouvoir poser I'écran a flat sur le pare buée.

Je ne fais pas de dark de flat sur le terrain car connaissant mes temps de poses pour mes différents filtres
je posséde une bibliotheque de dark dédiés aux flats.

De plus, le principe de I'Assistant PLU est de déterminer le temps de pose nécessaire pour satisfaire aux
conditions qu’on lui a donné. Il y a fort a parier que ce temps variera d’une sortie a I'autre, certainement
pas de beaucoup mais variera. L’outil calcule des temps de pose avec 2 chiffres apres la virgule...

On gagne 5mn de temps et on n’encombre pas le disque de dur de fichiers (50 images c’est 1.5G...)

> Jarréte I'autoguidage et je ferme PHD2.

» Dans Nina, je lance I'outil ASSISTANT PLU

AssistantPlU  O® O S [ w0
Nom de Cible

LU prencre

Darks to take

[t ]

Mode Assistant [Exposition dynamique

‘ Single Mode | Multi Mode

Filtre. [
Binning

Exposition Min PLU

Exposition Max PLU

Moyenne cible de
I'Histogramme

Tolérance de la .
moyenne LR —

Durée d'exposition cible calculée

[Moyenne de I'Histogramme Calculé

» Pointant trés certainement toujours vers I'Ouest en fin de nuit (a I'ouest du méridien) je sélectionne EST.
Cela évite un retournement de la monture. Sij'était encore a I'Est du méridien, je sélectionne OUEST

» Je clique sur POINTER AU ZENITH

> Maintenant que ma lunette est verticale, je déconnecte la monture dans Nina (on n’en a plus besoin)
j’éteins la monture et je la débranche de la batterie

> Jinstalle I'écran a flat sur le pare buée, je le raccorde a la batterie et je I'allume

> Sous Nina, je retourne dans Acquisition, je désactive la séquence précédente et j'active la séquence de
flat qui m’intéresse.
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Configuration de la cible

¥ Options de démarrage de I'ensemble des cibles | Refroidir la caméra | Déparquer la monture ¥ Options de fin de I'ensemble des cibles

Refroidir la caméra ((ON Déparquer la monture (ON Retournement au méridien ) Réchauffement Caméra ( OFF ) Parquer delamonture ( OFF

OBJET <>+

Départ différé 0 Nom OBJET o

Mode Séquence Une apri Oh Om  00s

Temps de téléchargement estimé  00:00:00 0d  0m_ 00s Rotation

Heure de fin estimée A 224838 Durée 00s
Heure de fin estimée (cette cible) De 22:4838 A Durée 00s

> Options de la cible
> Focalisation Auto
Activé Progression # Total Type Filtre Dither Dither chaque # Offset

0/10 ) - LUMINANCE ‘ (Caméra)

0/10 ROUGE X ( ) (Caméra) (Caméra)
0710 VERT ( ) (Caméra) (Caméra)
0/10 BLEU X C ) (Caméra) (Caméra)
0/10 HA_CMOS ( F) (Caméra) (Caméra)
0/20 3 LUMINANCE ] ) (Caméra) (Caméra)
0/20 ROUGE ) (Caméra) (Caméra)
0/20 s VERT ] ) (Caméra) (Caméra)
0/20 BLEU ( ) (Caméra) (Caméra)
0/20 HA_CCD ) (Caméra) (Caméra)
0/20 HA_CMOS X ( ) (Caméra) (Caméra)

0/20 2 .75 o ( ) (Caméra) (Caméra)

> Jelance les poses en cliquant sur la fleche en bas a droite.
> Une fois fini, j’éteins I'écran a flat, je le débranche de la batterie et le range.

23 POUR FINIR

> Dans Nina, je fais remonter la température de la caméra a la température ambiante en cliquant sur

Contréle de la Température

Refroidissement
Puissance de Refroidissement  21.57%

Température du Capteur

Délai Min.

Réchauffem

Délai Min.

> Dans Nina, je déconnecte tous les périphériques et je ferme Nina.

> Dans Carte du Ciel, je déconnecte la monture et je ferme Carte du Ciel

> Je ferme PHD2
» Jéteins le PC

» Jéteins la batterie

> lln’y aplus qu’a tout ranger @
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24 ANNEXE : Vérification de la MES avec PHD2

Pour éviter que la monture ne mouline dans le backlash du DEC lors de changement de direction de la
correction, on va regarder si la courbe DEC monte ou descend quand on coupe le guidage en DEC.

Pour cela,

- Jarréte le guidage en cliquant sur
- Je mets le guidage DEC en OFF

Je relance le guidage e

Je regarde si la courbe DEC monte ou descend.
(Plus la courbe monte ou descend vite, plus la mise en station est approximative)

Au bout de quelques minutes, on va obtenir une courbe de ce genre :

Si la courbe DEC monte, on mettra les corrections DEC uniquement en SUD
Si la courbe DEC descend, on mettra les corrections DEC uniquement en NORD

= DEC:Agr r-,-lnr-,q.: Scope: Mx AD [ERDE
Auto
@ Mord

Attention quand méme au guidage dans un seul sens, si la courbe DEC « s’inverse » d{ a une longue
oscillation, une rafale de vent, des corrections sont donc nécessaires dans 'autre sens...
C’est pour cela que de base, le guidage DEC est en AUTO.
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