Priloha ¢. 5

Aktualni stav ovladani kopuli:

Ridici systém je aktudlné realizovan dvéma hlavnimi rozvadédi a dvéma rozvadééi umisténymi na
kopulich Hvézdarny. V rozvadécich jsou instalovany primyslové pocitace. Hlavni rozvadéce jsou
umistény v mistnosti pod kopuli a s kopuli jsou propojeny prichodkami. Systém je prakticky
nefunkéni z dGvodu nefunkénosti primyslovych komponentd, které jej tvofi.

Ovladani kopuli je v soucasnosti realizovano rucné pres grafické rozhrani, protoze

spojeni paralaktické montazZe dalekohledu s fidicim systémem nefunguje. To znamen3, Ze se kopule
neotaci automaticky podle nastavené pozice dalekohledu. V sou¢asné dobé jsou pouzivany

k astronomickym pozorovanim dalekohledy osazené na téchto dvou typech paralaktickych montazi:
10M GM-4000 a Sky-Watcher EQ-8.

Mechanické ¢asti otaceni kopule a otevirani Stérbiny kopule (ozubena kola, prevody a fetézy) jsou
v dobrém stavu a funkéni.

Kazda kopule je vybavena motorem (typ B3B5-80x0,55x1500 A, napajeni 220V/380 V, 1360 ot./min.,
50 Hz, osazenym prevodovym mechanismem pro otaceni kopule), ktery je funkéni, ale zplGsobuje
nepravidelné ruseni a kratkodoba ,,zamrznuti“ okolnich elektronickych zafizeni, napt. pocitaca.

Ovladani stérbiny obou kopuli je realizovano stejnosmérnymi motory Transmotec WHD80141-24-50.
Tyto motory jsou funkéni, ale diky poruse rozvadéce nelze vyuzivat elektrické otevirani a zavirani
Stérbiny. Také neni funkcni systém automatického zavirani Stérbiny kopule v pfipadé desté ¢i snézeni.

Stejné tak jsou nefunkéni Cidla krajnich poloh Stérbiny i kopule a nefunguje dobijeni akumulator(
(nevime v jakém jsou stavu) nutnych pro elektrické zavirani stérbiny obou kopuli.



