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1 Apprentissage

(Szras Syra) est le décalage en (x,y) tel qu’observé par gastrocam aprés une
commande de déplacement de Ar4 en ascension droite (RA) de temma a la
monture; le décalage est transmis au driver temma par gastrocam a travers

la fifo.

(Szdecs Sydec) est le décalage en (x,y) tel qu’observé par gastrocam aprés une
commande de déplacement de Appc en déclinaison de temma & la monture;
il est évidemment transmis de la méme maniére par gastrocam a temma.

Le but de I'apprentissage est de déterminer les coefficients de la matrice qui
permettront de transformer ensuite, pendant la phase de guidage, les S, et
Sy en Apgc et Aga, que le driver temma transmettra en ordres & la monture
pour assurer le guidage.

Si Apgc et Ara sont donnés en radian (pour Ag4 ¢a implique une conver-
sion en amont, en fonction de Apg¢), on peut écrire:

a ) Szdec \ [ ApEC
b d Spaee ] L0

aSrdec + CSydec = ADEC
bS:cdec + dSydec =0

c’est a dire:

On a la méme chose en ascension droite:

a ¢\ Sedec \ 0
b d Sydec B ARA

aSzra + cSyrqa =0
bsrra + dSyra = ARA

c’est a dire:

ce qui nous laisse avec le systéme:



andec + CSydec = ADE'C’
szdec + dSydec =0
aSzra + cSyrqa = 0
bera + dsyru = ARA

qui se résoud en:

a = SyTaADEC
Swdecsyra_sydecszra

b — ydecARA
Sz'rasé'gdec_syraszdec

zra2DEC

¢= Swrasgdec_syraszdec
d — zdecARA

- Szdec Syra_sydecscvra

La chose au dénominateur doit s’appeler un déterminant je crois et on va le
noter D :

D= Szdecsyra - Sydecsmra
ce qui nous simplifie I’écriture de la solution en :

— SyTaADEC
b — _SydecARA
— SzragDEC

_ SizdecARA
d= D

2 Transformation ascension droite hh.ddddddd en
équivalent radians

(Petit rappel : cette transformation est rendue nécessaire parce que les cercles
de déclinaison fixes ne sont pas des grands cercles (comme pour les paralléles
de latitude) et que donc 1 minute d’ascension droite a I’équateur ne sous-tend
pas le méme angle qu’a 45 ° de déclinaison).

La transformation est simple (au moins pour les petits angles):

RA, .. = RA,;, % cos(Dec)

et 'inverse, pour la valeur retournée par la fonction de guidage:



12 1
RAp = RA qa— ————
" o cos(Dec)

3 Récapitulation

3.1 Phase d’apprentissage

Pour un déplacement en ascension droite de A4 (fourni par temma en
heures décimales hh.dddddd), qastrocam fournit le déplacement correspon-
dant (Szrq, Syrq) en pixels, pour un déplacement en déclinaison de Apgc
(fourni par temma en heures décimales ddd.dddddd), qastrocam fournit le
déplacement correspondant (Sygec, Sydec) €n pixels, et temma fournit la dé-
clinaison actuelle (en degrés décimaux dd.ddddddd) de la monture Dec;

On en déduit les 4 coefficients a, b, ¢, d:

_ Syradegrad(ADEC)
a D
b— Sydechrad(ARA)

D
_ SzradegTad(ADEC)

Cc = D
d _ Swdechrad(ARA)
- D

avec

D = Sxdecsyra - SydecS:cra

et, pour les transformations en ascension droite :

hrad(z) = xicos(Dec)

12
12 1
dh(z) =0———F—
radh(z) = 7 cos(Dec)
et enfin pour celles en déclinaison :
™
d dlz) =r—
egrad(z) TT50
1
raddeg(x) = xﬁ
pi



3.2 Phase de guidage

Pour un déplacement (S5;,5,) en pixels, la fonction de guidage retourne au
driver temma retourne une paire de valeurs (Apgc, Ara) (en degré déci-
maux, heures décimales) telle que:

Apgc = raddeg(aSg + cSy)
Aga = radh(bS, + dSy)

En pratique, ne pas oublier que b et d doivent étre recalculés en fonction
de la déclinaison. Le mieux est donc de stocker Spgec, Sydec; de calculer et
stocker D, a, c lors de I'apprentissage, mais de recalculer b et d & chaque
appel a la fonction de guidage.

Conclusion

Elle est pas belle, la vie?



