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プレートソルブ使用時のパラメータ設定のついて

シリアルポート２（有線シリアル）側の設定

Ｐ０６０ ： ポート使用／未使用

通常の設定 Ｐ０６０＝００１１

（Ver8n3 以降ではパルスガイドも使用する。）

Ｐ０６4 ： テレスコープイースト（Ｔｅ）／テレスコープウエスト（Ｔｗ）反転指示

プレートソルブを使用するときの通常設定 Ｐ０６４＝００２１

（同期時、導入完了後１分間 Te／Twの切替をしない。）

１ ：シリアルポート２使用する。 ０ ：使用しない。

１ ：パルスガイド使用する。 ０ ：使用しない。

通信切断時インターロック

０ ：導入中に通信切断しても導入完了まで移動する。 1 ：通信切断した時、中断停止する。

１ ：子午線情報により Te／Tw を判断する。

０ ：子午線情報で Te／Tw を判断せず、キー操作のみにて Te／Tw を設定。

同期時、導入完了後この時間（単位３０秒）Te／Twの切替判断をしない。（プレートソルブ時は切替しない）

例えば、２に設定したとき 導入完了して１分間 Te／Tw の切替判断をしない。

プレートソルブでは導入と同期を短時間で繰り返し位置補正を行います。

［導入完了→位置解析→その位置に同期］（１分間）は Te／Tw の切替をしない様にしている。

ターゲットが子午線付近にある時、プレートソルブ中の Te／Tw 切替を回避するための設定。

プレートソルブのソフト側で子午線を移動させて Te／Tw を切替ないようにしているかもしれないが、

これを設定するとより安全になる。

導入時、前の導入完了後この時間（単位３０秒）Te／Tw の切替判断をしない。

思わぬところに動いてしまうのは、同期時の Te／Tw 切替 であるので、この設定は通常は０とする。

Ver8n3 以降

観測地点または時刻のだまし設定で出来る。

Ver8n3 以降

Ver8n3 以降

Ver8n3 以降



子午線近傍動作のパラメータ設定のついて （Ver8n3 以降）

Ｐ０５５ ：シリアルポート１(Bluetooth) 側 子午線近傍で Te→Tw に切替しない。

Ｐ０６５ ：シリアルポート２(有線ｼﾘｱﾙ) 側 子午線近傍で Te→Tw に切替しない。

通常の設定 Ｐ０５５、Ｐ０６５＝００１０～００１５

（同期時のみ１０～１５分角 Tw 側に入っていても Te→Tw に切替しない。）

Ｐ１１８ ：追尾時、子午線越え停止設定

通常の設定 Ｐ１１８＝１６０６

（無操作状態設定６時間、 子午線越え６０分角入り込みで追尾停止する。）

Ver8n6 以降

星羊翁さま制作の SR20 用 ASCOM ドライバーを使用するときは、Ｐ１１８の設定を無効にする。

Ｐ１１８＝０□□□

同期時、 子午線判断 Te／Tw でこの設定分角（単位１分）Tw 側に入っていても Te→Tw に切替しない。

子午線近傍の同期で Te 側を維持したいときの設定。

導入時、 子午線判断 Te／Tw でこの設定分角（単位１分）Tw 側に入っていても Te→Tw に切替しない。

子午線近傍の導入で Te 側を維持したいときの設定。

追尾の子午線越え停止： 入り込み分角（単位１０分）設定

例えば、設定値３では 子午線を越えて３０分角で追尾が停止する。

（操作キーやシリアルポートからの）無操作状態が続くと追尾を停止する。その時間の設定（単位１時間）

例えば、設定値６では 無操作になって６時間後に追尾が停止する。

この設定の有効／無効

０：無効 １：有効
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