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Resumen

En € presente trabgo se describe las caracteristicas mecénicas, d numero de partes
compradas para informacion de futuras reparaciones y manuaes de ingaacion de Nuevo
Guiador Excéntrico ddl telescopio de 2.1 m del Observatorio Astrondmico Nacional.
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1. Introduccion.

El telescopio de 2.1 m es € telescopio de mayor demanda, por parte de los usuarios, en €
Observatorio Astronomico Naciond, este telescopio cuenta con varias configuraciones
que cubren la mayoria de las disciplinas que s cultivan en d IAUNAM. El guiador
excéntrico es d indrumento auxiliar que ayuda a compensar las imperfecciones dd
movimiento de “seguimiento” del telescopio, tomando como referencia una edrela u
objeto que se encuentre en d campo de vison lgos del area de interés del observedor. El
principio de funcionamiento de un guiador excéntrico se decribe brevemente a
continuacion: Una vez que se ha sdeccionado la edrdla de guia, esta se ddimita por una
cga de 50 X 50 pixdes, s digitdiza 'y se cdcula € centroide, s la variacion de este
centroide es mayor a cieta tolerancia, d movimiento dd telescopio es corregido de
acuerdo a la diferencia detectada del centroide. EStas correcciones son necesarias para
gue la imagen objeto no aparezca embarrada. Como es obvio es necesario guiar con
escdade placamenores o igudesalaprincipd.

El objetivo generd:

Contar con un documento del nuevo guiador excéntrico para € telescopio de 21 m de
OAN-IA-UNAM en SPM que describa las caracteristicas mecanicas, d numero de partes
compradas y método de instal acion.

Objetivo particular:
Fecilitar por medio de informacion clara las futuras modificaciones, reparaciones, o
gugesd ingrumento, asi como su ingaacion.

2. Antecedentes.

El tdescopio de 21 m en la actudidad cuenta con de un guiador excéntrico que corrige
los erores de guiado. El guiador excéntrico actud del telescopio de 21 m, fue
remoddlado mecanicamente en 1993, indddndosde entonces un nuevo Ssema de
control y una camara enfriada con cedas Pdtier. Este guiador cuenta con tres superficies
Opticas reflectoras y un CCD. Sin embargo, desde hace unos afios han habido queas de
sgema dd guiado. Las inspecciones redizadas ad guiador actud, demostraron flexiones
en d movimiento de sus espgos, especidmente en d mecanismos de movimiento de la
camara. Estos desplazamientos no eran perceptibles por los detectores utilizados
anteriormente, pero en la actudidad ya son detectables. Ante estos problemas se decidio
redizar un nuevo guiador & cud contaria con igud 0 menos supeficies Opticas
reflectoras'y los problemas de flexiones minimos.

Al principio dd desarollo dd nuevo guiador se redizd una lluvia de ideas entre varios
miembros del persond de departamento de instrumentacion de IAUNAM-OAN, para
posteriormente obtener una disefio preliminar dd instrumento. Entre las idess vidbles
destacaban las Sguientes Un guiador con movimientos polares. Otra idea fue mantener
e mismo nimero de supeficies Opticas reflectoras y sus movimientos parecidos d
actual. Otra més fue la idea de reducir las superficies Opticas reflectoras a una y con



movimientos linedes. La idea que se vio més factible fue edta Ultima, la de reducir a una
la superficie ptica reflectoras con movimientos lineales.
A continuacion se plantean los principades problemas generdes con d tipo de disefio
preliminar escogido. Asi como sus soluciones generaes.

2.1.Problemas.

L os problemas principales con este tipo de montura € egida son:

?? Encontrar laformade proteger € instrumento del polvo ambiental

?? Exige una digancia grande entre epgos divisor y plano de enfoque. Debido a
gue no se usaron més espeios parareflgar y acortar latrayectoria

?? Exige una asametria como consecuencia de lo anterior, se produce desbaanceo
de telescopio, puesto que d insrumento no estaria smétrico d €e Optico de
telescopio.

?? Las flexiones de ingrumento, puesto que d tener un haz de luz més largo da
como resultado € tener una montura con un brazo de paancamuy largo.

2.1.Soluciones.

Las soluciones a detdle se describirdn en los siguientes puntos del presente trabgjo. Las
soluciones generaes propuestas alos problemas expuestos son:
?? Se usa una cga que cubre a ingrumento a pesar de que esté fuera més largo que
lamismaceldade teescopio.
?? Para disminuir d desbadanceo, la cga que lo envueve y las monturas son 1o méas
ligeras posible sn comprometer larigidez de la estructura.
?? El problema de las deformaciones por € brazo largo de paanca se soluciond
aprovechando la rigidez de la celda de espgo primario dd telescopio 2.1 de
SPM, puesto que € ingrumento, ademés, de estar sostenido de la parte central del
telescopio por medio de la cubeta dd instrumento, cuenta con cinco tornillos de
1/2-20, didribuidos en la parte norte que ensambla € ingrumento a la celda. Con
ede tipo de anclge se disminuyé d brazo de pdanca y permitio mayor rigidez y
estabilidad d guiador. Los anclges a la cdda constan dd maguinado de las cinco
roscas internas 1/2- 20 sobre parte norte de esta.

3. Losrequerimientos gener ales.

El disefio dd nuevo guiador excéntrico dd tdescopio de 21m dd Indituto de
Adtronomia de la UNAM, tiene que cumplir con una serie de requerimientos generaes
para poder lograr sus objetivos generdesy particulares.

3.1. Las condiciones ambientales:
El instrumento debe sar disefiado para soportar las condiciones diméticas de SPM, en

epecia las condiciones internas del domo del tedlescopio las cudes e presenta a
continuacion:




El rango de temperatura es de —15 c® a 28 c°® y una humedad de relativa 2% a 87% en
operacion.

Los componentes y los materides usados en d indrumento cumplen con taes
condiciones, de acuerdo alaliteratura de los proveedores.

3.2. Lascondicionestérmicasy de estabilidad:

El insrumento debe ser disefiado de td modo que minimice las deformaciones causadas
por gradientes térmicos'y refle os indeseados en € ingrumento:

Los e€ementos mecanicos edaran tratados superficidmente, en su mayoria, para
minimizar la reflectividad y la luz dispersa que podria presentarse en @ instrumento, para
evitar problemas en la observacion astrondmica

Con d fin de homogenizar d gradiente de termdizacion y minimizar las diferencias de
coeficientes de expandon térmica, € instrumento esta congtruido en su mayor parte con
duminio 2024-T351. Ademés este tipo de duminio es d duminio comercid y cuenta
con € cociente més bgo entre densdad y modulo de dadticidad. Lo cud sgnifica que
tiene una densdad bga y una rigidez ata Lo anterior redunda en un ingrumento ligero
Sn comprometer larigidez.

3.3. Requerimientos de confiabilidad:

El instrumento debe ser confiable en sus medicionesy en su estabilidad:

El disefio de los mecanismos dd instrumento fue con sSsemas tuercas-tornillo, rides
bloques embaados y baeros de ata precision.

El ingrumento tiene codificadores tipo regletas linedes y rotaciondes de dta resolucion
gue on los que codifican los movimientos. Ademés, dichas regletas codifican
directamente d movimiento lined y no d motor. Los movimientos més criticos de
posicionado dd instrumento son los del espgo vigero de Norte-Sur y de Este-Oeste. En
ese nuevo guiador estos dos Ultimos desplazamientos del espgjo vigero son los que
tienen lamayor precison y resolucion.

3.4. Requerimientos de interfaz con el telescopio:

El instrumento debe ser usado en € foco cassegrain:

El disefio congta de una cubeta que embona en @ foco cassegrain del telescopio de 2.1m
de SPM. Y pemite la ingdacion de la platina giratoria de mismo telescopio en su pate
inferior. Ademas, @ nuevo guiador esta disefiado para poder trabgar en todas las
posiciones'y configuraciones de observacion dd telescopio.

3.5. Requerimientos de funcionalidad:

El instrumento debe ser de fadil ingdacion:

El disefio permite dividir € indrumento en cuatro partes para trasportar e instdar mas
fécilmente en € telescopio. Las partes en que se divide € instrumento son: la cubeta, los
movimientos, la cubiertay ladectronica. (Figura 1l del apéndice A)

El insrumento debe tener |a posibilidad de gustar € espeio vigero.




El disefio permite que por la parte inferior de la montura de espgo vigero se pueda
gudar y fijar unavez dineado. (Figura 2 del apéndice A)

4. Disefo.

Como todo proyecto, € disefio fina difiere dd proyectado en @ disefio conceptua. Los
disefio preliminares contaban con una serie de lentes intra focdes y extra focdes para
hacer evduaciones dd frente de onda, también con un tacon de fibra dptica para cambiar
la relacion focd e imagen directa uno a uno. Edtas ideass fueron evolucionando hagta
llegar a ser sudtituido por un “zoom” comercid.

El disefio del insdrumento se tomo partiendo de la idea més practica y sencilla Esta idea
es la de reducir a una la superficie Optica reflectoras con movimientos linegles en todos
Sus ges.

Por esto € disefio consta de una mesa “X-Y” para d desplazamiento del espgo vigero.
Una mesa lined para € foco y una ssema de poleas con banda para  movimiento del
ssemadd “zoom”

4.1. La configuracion general del instrumento.

La configuracion generd dd insrumento se base en; una cubeta que sodiene €
ingdrumento en @ foco cassegran dd telescopio 2.1 y mantiene la disancia focad ded
resto de los indrumentos. A esta parte s le anexa la parte de los movimientos que s la
parte donde se encuentran los mecanismos de movimiento dd espgo vigero, asi como €
movimiento de foco y de “zoom”. La parte de la cubierta que es una cga que cubre todos
los mecanismos del ingrumento, la cua consta de una edtructura tubular con paneles
removibles para poder dcanzar los mecanismos Sn tener que quitar la cubierta. Y por
ultimo tenemos la parte eectronica que es un compartimiento de pléastico € cud se sujeta
de la cubierta y contiene la eectrénica necesaria para poder controlar los mecanismos y
adquirir laimagen con lacamara CCD. (Figura 1 del apéndice A)

4.2. Secciones dd I nstrumento.

El instrumento se ha separado en 6 secciones mecanicas y una eectronica para su
descripcion detallada, a saber : la cubeta, la cubierta, movimiento norte-sur, movimiento
este-oeste, movimiento en foco, movimiento ded “zoom” y dectronica Las cuatro
secciones que implican movimiento son las que conforman la pate de movimientos.
(Figura3 dd apéndice A)

421 Lacubeta:

El propésito de la cubeta es lograr € acoplamiento entre @ instrumento y € telescopio,
as como mantener la distancia focd del resto de los indrumentos ya que la disancia dd
indrumento en direccion dd haz de luz dd telescopio es la misma que @ guiador anterior
de 8.693". La cubeta también tiene la funcidn de ser @ sostén de la platina giratoria y de
los demés instrumentos que se estén usando.



Por esto la cubeta esta hecha de placa de acero estructural A-36 maquinado y tiene forma
de un octagono incompl eto.

La cubeta consta de dos placas circulares, la placa superior de espesor 0.799” es la que
rediza € acoplamiento con d telescopio y la placa de inferior de espesor 0.750" que es la
gue rediza d acoplamiento con la plaina giraoria. Estas placas estan unidas por medio
de placas de espesor 0.375" que forman un octégono incompleto. Las placas estan
reforzadas por cinco codtillas tipo placa de espesor 0.375” colocadas radidmete y dos
pardelas en direccion norte-sur. La cara donde fdtan las placas para completar €
octagono es donde se introduce la seccion de los mecanismos de movimiento. Estas
placas que forman & semi-octagono tienen 4 hoyos con tapas que Sirven para accesar €
expgo vigero y permitir gustar su posicion. (Figura 2 del gpéndice A)

Todas estas placas y refuerzos estén soldados entre g, y para facilitar d ensamblado antes
de soldar las placas se presentaron entre si por medio de roscas y perforaciones
abocardadas para tornillos 4-40. Esto facilitd € soldar la cubeta La cubeta una ves
ensamblada y soldada se mand6 a hornear para liberar esfuerzos residudes que se
presentan por & proceso de manufactura de soldar. Ademés las superficies que tocan las
interfases del guiador con la platina giratoria y € telescopio estén rectificadas después de
ensamblar y soldar |la cubeta para asegurar € paradismo entre dlas.

La cubeta eda pintada de color negro mate para minimizar la reflectividad y la luz
dispersa que podria presentarse en @ instrumento, ademés, de aumentar la resstencia a la
corrosion. (Figura4 del apéndice A).

4.2.1.1. Lainformacion técnica dela cubeta.

Lainformacion técnica del materid:

Acero edructurd A-36 pintado superficidmente color negro mate. Una descripcion de
ede materid eslasguiente:

El acero es una deacion madedble de hierro y carbono principdmente, que contiene
generd mente otros componentes. El acero A-36 es un acero estructurd, facil de soldar
Esfuerzo de fluencia: 248 Mpa (36,000 |b/pul g?)

Esfuerzo de cedenciaa corte: 476 Mpa (69,000 lib/Pulg?)

422. Lacubierta:

La funcion de la cubieta es aidar de luz y proteger los mecaniamos de movimiento ded
insrumento de polvo, golpes, etc. Esta cubierta es de duminio para digerar su peo y
estd tratado superficidmente para que resgsta las condiciones climéticas, minimice la
reflectividad y reduzca los posbles reflgos de la luz dispersa. Congta de una estructura
de duminio tubular cuadrado maguinado del tipo de E-Z Tube, (perfil tubular cuadrado
de 1"X1"). Los paneles son de placa de duminio de 1/16" de espesor y son féciles de
quitar para que se pueda tener acceso del instrumento sin tener que quitar la parte de los
movimientos o lamisma cubierta. (Figura5 ddl apéndice A)

4221 Lainformacion técnicadela cubierta.

El materid de la estructura E-Z Tube tiene las Squientes caracteristicas:




La estructura esta redizada en aluminio 6063 TF5, € cud es consderado un duminio del
grupo magnesio-silicio por ser edos los dementos principdes de su deacion. La
Aleacion es enfriada desde la temperatura elevada del proceso de fabricacion hadta la
temperaturaambiente y artificidmente envgecido. El materia es anodizado.

Los limites de | os principa es componentes quimicos de la aeacidn sonlos Sguientes.

Slicio 0.2-0.6%, hierro 0.35% cobre 0.1%, manganeso 0.10%, magnesio 0.45-0.90%,
cromo 0.1%, zinc0.25%, titanio 0.10%, otros 0.20%, aluminio & resto.

Propiedades:

Conductividad térmica @ 77 °F; 1450 Btu in/Fehr °F,
Resstenciadéctrica @ 60 °F: 19 Ohms-Circular milfft.
Codficiente de expanson térmica @ 68-212 por °F: 13 X10° 1/ °F
Rango de fundicion: 1140 -1210 °F
Esfuerzo Ultimo atension: 27 Ksi

Esfuerzo de cedenciaatension: 21 Ks

NUmero de dureza Brindl @ 500K g,10mm: 60

Esfuerzo Ultimo a corte: 17 Ksi

Limite de resistenciaalafatiga5X 10°ciclosreversibles: 10Ksi

Médulo de dasticidad: 10.x10° Ksi

4.2.3. Movimiento norte-sur:

La fundon de movimiento norte-sur es mover € espgo vigero de guiador en direccion
norte sur. Esta seccidon del guiador esta redizada en su mayoria de duminio para digerar
U peso. El materid esta tratado superficidmente con anodizado de color negro mate para
gue resda las condiciones cdimédica y minimizar las reflexiones. Congsta de placas de
duminio mequinado, un Ssema tornillo-tuerca embaado, cuairo sSstemas riees-bloques
linedles embaados, y un motor que es € que provee la potencia para € movimiento. Para
la codificacion dd movimiento se usa una regleta eectronica, un par de interruptores
eléctricos, como proteccion d mecanismo que funcionan como interruptores  limites,
montados en unas bases mecanicas epeciales que amortiguan su accionado y asi evitar
golpes bruscos. Estos son los principaes componentes de movimiento norte-sur. (Figura
6 del apéndice A).

Este mecanismo fue probado en varias posiciones en d laboratorio de dectrénica para
revisat las flexiones, la edabilidad térmica, la repetibilidad y la precison de su
movimiento. Después de redizadas estés pruebas se pudo verificar que sus parametros
probados estén dentro de los rangos admisibles para e instrumento.

4.2.3.1 Lainformacion técnica del movimiento norte-sur.
(Ver apéndice B para fotocopias de los catalogos de los
componentes del Movimiento Norte-Sur.)

Lainformacion técnicadd materid:

El maeid es duminio 2024-T351 tratado superficidmente con un anodizado color
negro mate. Una descripcion de este materid eslasiguiente:

B maeid duminio 2024-T351 es condderado un duminio del grupo del cobre por ser
edte d eemento principad de su deacion. La deacion es tratada térmicamente para




dcanzar sus propiedades mecanicas optimas. Es templado con tratamientos térmicos,
trabgado en frio, y envgecido naturdmente hasta una condicion estable. Liberado de
esfuerzos por medio de estiramiento hasta un limite de 1.5 a 3 % de esfuerzos residuales.
Descripcion dd tratado superficid que seledad materid:

El anodizado es una propiedad paticular que permite la oxidacion o anodizedo de la
superficie. Bésicamente, anodizar es un méodo de acderar la formacion de oxido de
duminio en la superficie creando una cgpa superficid, bgo condiciones controladas en
un bafio dectralitico. Este bafio sdla € materid con una capa de oxido protegiendo a
metal contra corroson. El espesor de la capa de oxido puede ser controlado en su
formacion. Por la propiedad de poder redizar € anodizedo de color, se escogio @ color
negro mate, para minimizar 1os reflgos de objetos brillantes.

Los limites de los principa es componentes quimicos de la deacion son los sguientes:

Silicio 0.5%, hierro 0.50% cobre 3.8-4.9%, manganeso 0.30-0.90%, cromo 0.1%, niquel
1.7-2.3%, zinc0.25%, titanio 0.15%, otros 0.20%, uminio € resto.

Propiedades.

Conductividad térmica @ 77 °F; 840 Btu in/Fhr °F,
Resistenciadéctrica @ 60 °F: 350hms-Circular milfft.
Codficiente de expangon térmica @ 68-212 por °F: 12.9 X10° 1/ °F
Rango de fundicion: 935 -1180 °F
Esfuerzo dltimo atenson: 68 Ksi

Esfuerzo de cedenciaatension: 47 Ksi

NUmero de dureza Brindl @ 500K g,10mm: 120

Esfuerzo Ultimo a corte: 41Ks

Limite de resistenciaa lafatiga5X 10°ciclosreversibles: 20Ks

Médulo de elagticided: 10.6x10° Ksi

Lainformacion técnica dd ssema tronillo-tuerca embalado:
Bl sgema tornillo-tuerca es de la marca NSK, y es  modelo W1603MA-3PY-C3Z22.5,
y tienes las Sguientes caracteridticas:

Grado de precison: Grado C3 que esel mas ato de NSK;
Desviacion media dd recorrido total: 13 um

Variacion dd recorrido totd: 10 um

Didmetro e baines: 1.588, sin espaciadores

Rango de carga dinamica permisible: 0-360 K gf

Rango de carga edtética permisible: 0-860 Kgf

Juego axid: 0

Momento por friccion: 0.5 Kgf-cm

Grasa: Grasatipo NSK No.2

Recorrido totd: 345 mm

Avance 25 mm/ rev.

Diametro: 16 mm

Longitud totd dd tornillo: 471 mm

Lainformacion técnica de los cuatro sistemas rie es-blogues lined es embal ados:
Los cuatro sstemeas rieles-blogques linedes embaados son de la marca THK. Uno de elos
es modelo 2RSR15VMUUC1+470LPM-1, otro es modeo HRW17CR300C1+670LP y




los dos Utimos son moddo HRW17CR300C1+790LP, tienen las
caracterigticas.

Parad modelo 2RSR15VMUUC1+470LPM-I,

Paradismo alo largo de todo € recorrido: 4 pm.
Interferenciaentrerid y baines 10-0 um.

Roscas: M3 ?4 mm.

Rango de carga dinamica permisible: 0-4410N.

Rango de carga etédicapermisble: 0-6570 N.

Rango de momento permigble (+ d riel): 0-16.5 N-m.

Rango de momento permisible(+ a plano dd rid): 0-17.9 N-m.
Rango de momento permisible(rid de ge): 0-30.2 N-m.

Peso de los bloques: 0.069 Kg.

Peso dd riel por metro: 0.925 Kg/m.

Con unalongitud dd riel: 470 mm.

Parael modelo HRW17CR300C1+670LP,

Paralelismo alo largo de todo d recorrido: 4 pm.
Interferenciaentreriel y baines. 7-3 um.

Roscas: M4 ?5 mm.

Rango de carga dindmica permisible: 0-4.3 KN.

Rango de carga edtéicapermisible: 0-8.14 K N.

Rango de momento permisible (+ a riel): 0-30 N-m.

Rango de momento permisible (+ a plano dd rid): 0-30 N-m.
Rango de momento permisible (riel de g€): 0-130 N-m.

Peso delos bloques: 0.12 Kg.

Peso del riel por metro: 2.1 Kg/m.

Con unalongitud dd riel: 670 mm.

Paralos modelos HRW17CR300C1+790LP,

Pardelismo alo largo de todo € recorrido: 4 pm.
Interferenciaentrerid y baines: 7-3 pm.

Roscas: M4 ?5 mm.

Rango de carga dinamica permisble: 0-4.3 KN.

Rango de carga edtéticapermisible: 0-8.14 KN.

Rango de momento permisible (+ d riel): 0-30 N-m.

Rango de momento permisible (+ al plano dd rid): 0-30 N-m.
Rango de momento permisible (rid de ge): 0-130 N-m.

Peso de los bloques: 0.12 Kg.

Peso del riel por metro: 2.1 Kg/m.

Con unalongitud dd rid: 790 mm.

Lainformacion técnica dd motor:

sguientes

El motor es de la marca Globe Motors y es  modelo 409A6186-2, € motor tiene

incluida una reduccion. Tienen las Siguientes caracterigticas.
Motor:

Voltge 12 vdc

Velocidad sin carga 5400 rpm

Corriente sin cargamax.: 0.35 amp.

10



Torcade motor: 3.5 oz. pulg.
Corriente @ torcamax.: 1.6 amp.
Inercia 4.75 X 10 —4 oz. pulg. seff
Elevacion de temperatura: 8.5 C/ wat.
Cgade engranes.

Reduccion: 1:36

Multiplicador de torca: 23

Torcade sdidamaxima: 80 oz.-pulg.
Peso: 13.5 oz.

Juego angular: 1.5 grados

Inercia 1.2X10°° oz. Pulg. Seg?

Lainformacion técnica de la regleta electrénica:

La regleta eectronica es un codificador lined incrementd. Este codificador es de la
marca Heidenhain y es € moddo LS476C 370mm y tiene las siguientes caracterigticas.
Precigon: 1 pm.

Friccion de laregleta 5N.

Pes0:0.4 Kg.

Voltge 5V.

Corriente: 70 pA.

Sefid de dida TTL diferencid.

Lainformacidn técnica de los interruptores e ectronicos:

Los interruptores eectronicos son marca Cherry y son € modeo D44. Cada uno se
encuentra montado sobre una montura especia que amortigua los golpes de activacion de
los mismos, y tiene las Siguientes caracterigticas:

Corriente: 10A.

Voltge 125/250 Vac.

4.2.4. Movimiento este-oeste:

La funcién dd movimiento este-oeste es mover € espgo vigero dd guiador en direccidon
este oeste. Esta seccion del guiador esta redizada en su mayoria de duminio para digerar
U pen y eda tratado supeficidmente para que ressa las condiciones climéticas y
minimizar la reflectividad. Conga de placas de duminio maguinadas, un ssema tornillo-
tuerca embaado, tres sstemas riees-bloques linedes embaados, y motor que es d que
provee la potencia para € movimiento. Para la codificacion dd movimiento se usa una
regleta eectrénica, un par de interruptores eéctricos, como proteccion d mecanismo que
funcionan como interruptores limite, montados en bases mecénicas especides que
amortigua su accionado para evitar golpes bruscos. Estos son los  principaes
componentes dd movimiento este-oeste. Se presenta mas detalle de esta seccidn en los
sguientes puntos de este trabgo.

También se pudo verificar que este mecanismo tiene sus parametros dentro de los rangos
admishbles para d insrumento, por medio de evauaciones redizadas en d laboratorio.
Dichas pruebas se redizaron en varias podciones para verificar flexiones, la repetibilided
y laprecisén de su movimientos.
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4.2.4.1. Lainformacién técnica del movimiento este-oeste:
(Ver apéndice B paa fotocopias de los catdogos de los
componentes dd Movimiento Este-Oeste.)

Lainformacion técnicadd materid:

El maeid es duminio 2024-T351 tratado superficidmente con un anodizado color
negro mate. Este maerid tiene las mismas caracteridicas que d materid del movimiento
Norte-Sur, descrito en € punto 4.2.3.1.

Lainformacion técnica dd ssematornillo-tuerca embalado:

El sgema tornillo-tuerca embalado es de la marca NSK, y es € modelo W1603KA-1PY-
C3Z2, y tieneslas Sguientes caracteridticas.

Grado de precision: Grado C3, que es € grado més ato paraNSK.
Desviacion mediadd recorrido total: 13 pum.

Variacion dd recorrido totd: 10 um.

Didmetro e balines: 1.588, sin espaciadores.

Rango de carga dinamica permisible; 295 Kgf.

Rango de carga edtética permisible: 635 Kdf.

Juego axid: 0.

Momento por friccion 0.5 Kgf-cm.

Grasa: Grasatipo NSK No.2.

Recorrido total: 337 mm.

Avance: 2.0 mm/rev.

Diametro: 16 mm.

Longitud totd dd tornillo: 461 mm.

Lainformacion técnica de los tres sstemas riele blogue linedes embal adas.
Los tres dstemas rieles-blogques linedes embaados son de la marca THK. El modelo es
HRW21CRUUC1+480L SPy tienes las sSiguientes caracterigticas.
Paradismo alo largo de todo d recorrido: 4 pm.

Interferenciaentre riel y baines. 8-4 um.

Roscas: M5 ?6 mm.

Rango de carga dindmica permisible 0—6.18 KN.

Rango de carga edtédicapermisble 0—11.5 K N.

Rango de momento permisible (+ a riel): 0-60 N-m.

Rango de momento permisible (+ a plano dd ridl): 0- 60 N-m.

Rango de momento permisible (rid de g€): 0- 210 N-m.

Peso de los bloques: 0.19 Kg.

Peso dd riel por metro: 2.9 Kg/m.

Con unalongitud dd riel: 670 mm.

Lainformacion técnica de motor:

El motor es de la marca Globe Motors y es € modeo 409A6185-2, € motor tiene

incluida una reduccion. Tienen las Siguientes caracteridticas:

Motor: Tiene las mismas caracterigticas que @ motor dd movimiento Norte-Sur,
mostrado en € punto 4.2.3.1.
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Cgade engranes.

Reduccion: 1:30.

Multiplicador detorca: 19

Torcade sdidaméxima: 66.5 oz pulg.
Peso: 13.5 oz.

Juego angular: 1.5 grados

Inerciac 1.2X10-5 oz. pulg. segf

Lainformacion técnica de la regleta eectronica

La regleta eectronica es un codificador lined incrementa. Egte codificador es de la
marca Heidenhain y es d moddo LS476C 370mm y tiene las mismas caracterigticas que
laregletadectronica dd movimiento Norte-Sur, descritas en € punto 4.2.3.1.

Lainformacion técnica de los interruptores el ectronicos.

Los interruptores eectrénicos son marca Cherry y son € moddo D44. Cada uno se
encuentra montado sobre una montura especid que amortigua los golpes de activacion de
los mismos, y tiene las mismas caacteridicas que los interruptores eectronicos del
movimiento Norte-Sur, mencionadas en € punto 4.2.3.1.

4.2.5. Movimiento en foco:

La funcién dd movimiento en foco es enfocar la camara, desplazando la camara con
respecto a espegjo. En esta seccion es donde se encuentra montado e espgjo. Esta seccion
del guiador edta redizada en su mayoria de duminio para digerar su peso y eda tratado
superficidmente para que resiga las condiciones diméica y minimizar la reflectividad.
Conga de placas de auminio maguinado, un ssema tornllo-tuerca embalado, dos
sgemas rides-bloques linedes embdados, y un motor que es € que provee la potencia
para d movimiento. Para la codificacion dd movimiento se usa un codificador rotaciond
unido a motor, también se usan en ede ge un sensor de proximidad y un par de
interruptores eléctricos, como proteccion d mecanismo que funcionan como interruptores
limite, montados en bases mecanicas especiaes que amortigua su accionado para evitar
golpes bruscos. Estos son los principdes componentes de movimiento en foco. Se
presenta més detale de esta seccidn en € siguiente punto de este trabgo. EI mecanismo
fue evduado en vaias podciones en d laboratorio para revisr las flexiones, la
repetibilidad y la precison de su movimiento. Al término de estés pruebas se verificd que
sus parametros estén dentro de los rangos admisibles para e instrumento.

4.2.5.1. Lainformacion técnica del movimiento en foco:
(Ver agpéndice B paa fotocopias de los catdlogos de los
componentes del Movimiento en Foco.)

Lainformacion técnicadd materid:

El maeid es duminio 2024-T351 tratado superficidmente con un anodizado color
negro mate. Ede maerid tiene la mismas caracteridicas que d maerid dd movimiento
Norte-Sur, descrito en € punto 4.2.3.1
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Lainformacion técnicadd sstema tornillo-tuerca embalado:

Bl sgema tornillo-tuerca embalado es de la marca NSK, y es e modelo WO802MA-3PY -
C3Z15, y tienes las Siguientes caracteritticas,

Grado de precision: Grado C3; que es € mas dto ofrecido por NSK.
Desviacion media dd recorrido totd: 10 pm.

Variacion dd recorrido totd: 8 pm.

Diametro e baines. 1.0 mm, Sin epaciadores.

Rango de carga dindamica permisible: 110 Kgf.

Rango de carga estética permisible: 200 Kf.

Juego axid: 0.

Momento por friccion 0.2 Kgf-cm.

Grasa: Grasatipo NSK No.2.

Recorrido total: 168 mm.

Avance: 1.5mmvrev.

Diametro: 8 mm.

Longitud tota dd tornillo: 248 mm.

Lainformacion técnica de |os dos sstemas rides-blogues linedes embaados.
Los dos sstemas rieles-blogues linedes embaados que son de la marca THK. El modelo
es 2RSR7TWZMUUC1+320LPM-1 y tienen las siguientes caracteridticas:
Paradismo alo largo de todo d recorrido: 4 pum.

Interferenciaentrerid y baines: 3-0 um.

Roscas: M3 ?2.8 mm.

Rango de carga dinamica permisble 0— 1.37 KN.

Rango de carga edtéicapermisble 0—2.16 K N.

Rango de momento permisible (+ d rid): 0-5.39 N-m.

Rango de momento permisible (+ a plano dd ridl): 0- 5.39 N-m.

Rango de momento permisible (rid dege): 0- 15.2 N-m.

Peso de los bloques: 0.018 Kg.

Peso del riel por metro: 0.51 Kg/m.

Con unalongitud dd riel: 320 mm.

Lainformacion técnica del motor:

El motor es de la marca Globe Motors y es € modeo 409A6186-2, € motor tiene

incluida una reduccion. Tienen las Siguientes caracterigticas.

Motor: Tiene las mismas caacterigticas que € motor de movimientos Norte —Sur,
citado en € punto 4.2.3.1.

Cgade engranes.

Reduccion: 1:36

Multiplicador de torca: 23

Torca de sdida maxima: 80 ozpulg.

Peso: 13.5 oz.

Juego angular: 1.5 grados

Inercia: 1.2X10°° oz. pulg. Sef
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Lainformacion técnicadel codificador rotaciond:

El codificador rotaciond es un codificador rotaciond incrementd de ge hueco. Ede
codificador es de la marca AutomationDirect y es d modeo TRD-SH400VD vy tiene las
sguientes caracteritticas.

Pulsos: 400 por rev. (1,600 en cuadraturd).

Voltge 4.75-5.25Vdc

Corriente: 50 mA. max.

Sefid de sdlida: Tipo honda de dos fases e indice.

Méxima frecuencia de respuesta: 200 Khz.

Tipo edida Mangador de linea de salida 26¢31 o equivalente.

Sefid de sadlida Compatiblecon TTL.

Méximatorcainicid: 0.001 N-m (0.00074 Ft./Lib.)

Méxima carga permisible radid d e 20N (4.51ib.)

Maxima cargapermisble axid d ge 10N (2.25 lib)

Méxima velocidad permisible: 6000rpm

Didmetro del cuerpo: 38mm.

Peso aproximado: 150g (5.30z.).

Resigenciaalavibracion: 1hr @ 10-55 Hz con amplitud de 0.75.

Lainformacion de sensor de proximidad:

Los sensores de proximidad son marca MICRO SWITCH, Honeywel Inc. Su numero de
catalogo es 982FS0.8-A3N-L 9312

Su diametro externo es: 0.162”.

Su longitud: 1.25”.

Voltge 10-30 V dc.

Lainformacion técnica de los interruptores eectronicos.

Los interruptores eectrénicos son marca Cherry y son € moddo D44. Cada uno se
encuentra montado sobre una montura especid que amortigua los golpes de activacion de
los migmos, y tiene las mismas caracteriticas que los interruptores eectronicos del
movimiento Norte-Sur, detallado en € punto 4.2.3.1.

4.2.6. Movimiento dd “zoom”:

La funcion dd movimiento dd “zoom” es redizar € movimiento roteciond dd “zoom
nikon”, la sujecion y la dineacion dd mismo. En esta seccion es donde se encuentra
montado la camara y € dgema de “zoom’. El “zoom” es un aditamento especid que
permita reconocer los campos de interés. Esta seccidon ddl guiador esta redizada en su
mayoria de duminio para digerar su peso y edta tratado superficidmente para que resista
las condiciones diméica y minimizar la reflectividad. Conda de una montura de
duminio paa sodener d “zoom” y asegurar la edtabilidad de mismo, un dstema de
poleas dentadas con banda de tiempo, la polea pifibn va d ge dd motor y polea va d
“zoom”, un motor que es € que provee la potencia paa d movimiento y un buje de
teflon. Para la codificacion dd movimiento s usa un codificador rotaciond unido d
motor, un sensor de proximidad, un par de interruptores eéctricos, un activador mecanico
de los interruptores especid que amortigua su accionado para evitar golpes bruscos. Estos
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son los principales componentes ded movimiento en foco. Se presenta mas detdle de eta
seccion en d dguiente punto de este trabgo. Ede mecaniamos también sdié con muy
buenos resultados de las pruebas de laboratorio. Donde fue evaluado en varias posiciones
andizando las flexiones, la repeibilidad y la precison de sus movimientos. Teniendo
todos sus parametros en rango admisible parad instrumento.

4.2.6.1. Lainformacion técnica dd “zoom”:
(Ver apéndice B paa fotocopias de los catdogos de los
componentes del Movimiento dd “Zoom™.)

Lainformacion técnicadd materid:

El mateid es duminio 2024-T351 tratado superficidmente con un anodizado color
negro mate. Ese materia tiene las mismas caracterigticas que @ materid dd movimiento
Norte-Sur, mencionado en € punto 4.2.3.1.

Lainformacion técnica de sstema poless-dentadas con banda:

El sstema poleas-dentadas con banda de tiempo es dd tipo de no-dedizamiento, con una
banda de mango positivo de 2 correas unidas. Los numero de modelos son los sguientes;

para la polea que se encuentra en d “zoom” es F32J2-112, para la polea pifidn que se
encuentraen @ ge de motor es F32G6-28, para la banda es F32CS-145. Todos son de la
marca PIC Design y tienes las Sguientes caracterigticas:

Lapolea pifion: (F32G6-28).

Tipo de polea: Dentado.

Numero de dientes: 28.

Di&metro de paso o primitivo: 0.875".

Diametro exterior o de addendum: 0.937”.

Lapolea (F3232-112).

Tipo de polea: Dentado.

Numero de dientes; 112.

Diametro de paso o primitivo: 3.50".

Diametro exterior o de addendum: 3.562".

Labanda (F32CS-145).

NUmeros de pernos. 145.

El sstema poleas-dentados con banda

Tiene unareacion de: 1:4.

Diganciaentre gesde: 3.451".

Lainformacion técnicadel motor:

El motor es de la marca Globe Motors y es e modelo es 409A6188-2, € motor tiene

incluida una reduccion. Tienen las Sguientes caracteridticas:

Motor: Tiene las mismas caracteriticas que € motor del movimiento Norte-Sur, descrito
en € punto 4.2.3.1.

Cajade engranes:

Reduccion: 1:80.

Multiplicador de torca: 41.

Torcade salidamaxima: 143 oz.-pulg.
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Peso: 13.5 oz.
Juego angular: 1.5 grados.
Inercia: 1.2X10°° oz. pulg. segf

Lainformacion técnica del codificador rotaciond:

El codificador rotacional es un codificador rotaciona incrementa de €e hueco. Ese
codificador es de la marca AtomationDirect y es d moddo TRD-SH100VD vy tiene las
sguientes caracteriticas.

Pulsos: 100 por rev.

Voltge: 4.75-5.25 Vdc.

Corriente: 50 mA. max.

Sefid de salida: Tipo honda dos fases més posicion base.

Méxima frecuencia de respuesta: 200 Khz.

Tipo e dida Mangador de linea de salida 26¢31 o equivalente.

Sefid de sdida: Compatiblecon TTL.

Méximatorcainicid: 0.001 N-m (0.00074 Ft./Lib).

Maxima carga permisibleradia a ge 20N (4.5 lib).

Maxima carga permisible axid d ge 10N (2.25 lib).

Méxima velocidad permisible: 6000rpm.

Diametro dd cuerpo: 38mm.

Peso aproximado: 1509 (5.30z.).

Resgtenciaalavibracion: 1hr @ 10-55 Hz con amplitud de 0.75.

Lainformacion de sensor de proximidad:

Los sensores de proximidad son marca MICRO SWITCH, Honeywel Inc. Su numero de
catalogo es 982FS0.8-A3N-L 9312 y tiene las mismas caracteristicas que € sensor de
proximidad del movimiento en foco, detalado en d punto 4.2.5.1.

Lainformacidn técnica de los interruptores e ectronicos:

Los interruptores eectronicos son marca Cherry y son € modeo D44. Cada uno se
encuentra montado sobre una montura especiad que amortigua los golpes de activacion de
los mismos, y tiene las mismas carecteridicas que los interruptores eectronicos dd
movimiento Norte-Sur, citado en € punto 4.2.3.1.

4.2.7. Electrénica:

La funcion de la dectronica es redizar € control de los movimientos y la adquisicion de
la imagen dd CCD. Esta seccion del guiador se encuentra distribuido por todo €
ingrumento, pero la mayor parte se encuentra en una cga de plastico que se locdiza en la
parte posterior de la seccion de la cubierta. Consta de una serie de cables, tarjetas y
sensores, controles de motores, conexiones, fuentes de poder, relevadores, etc.
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4.3. Resolucion delos movimientosy la zona prohibida.

En este punto dd trabgjo se especifican los dcances en cuanto a precision de cada uno de
los dgemas de movimientos. ESo es cada una de las secciones que implican un
movimiento, que son las Sguientes:
?? Movimiento norte-sur.
?? Movimiento este-oeste.
?? Movimiento en foco.
?? Movimiento dd “zoom”.
Los puntos principa es que presentaremos de |os movimientos son:
?? El desplazamiento méximo posible, es agqud desplazamiento que puede recorrer €
sstema sin redtriccion dguna
?? El desplazamiento en operacion, es d desplazamiento medio que puede recorrer
con las regtricciones de los de los interruptores limites, tenemos que recordar que
los interruptores estan en bases gjustables.
?? El juego que puedatener  sstema unavez frenado.
?? Laresolucion dd sstema que esd minimo vaor controlable en d movimiento.

4.3.1. Movimiento norte-sur:

Este movimiento mueve la posicién dd espgo vigero dd guiador en direccion norte-sur.
Este movimiento cuenta con un desplazamiento maximo posible de 13.583" y tiene un
desplazamiento medio en operacion de 12.975". El juego dd sstema una vez frenado es
de 0.000" y cuenta con una resolucion del sstema de control de 1 pm. Tomando los
vaores de desplazamiento medio en operacion y refiriéndolos d ge Optico de
telescopio, este movimiento puede mover a espgo vigero 3.925" d sur del ge optico y
9.05" d norte del mismo.

4.3.2. Movimiento este-oeste:

Este movimiento mueve la poscion dd espgo vigero dd guiador en direccion este-
oete. Este movimiento es d de la carera més larga, con un desplazamiento maximo
posible de 13.740" y tiene un desplazamiento medio en operacion de 13.369”. El juego
de ssema una vez frenado es de 0.000” y cuenta con una resolucion dd sstema de
control de 1 pm. Tomando los valores dd desplazamiento medio en operacion y
refiriéndolos a ge dptico dd telescopio, este movimiento puede mover d epgo vigero
5.672"d este dd gedpticoy 7.697” d oeste del mismo.

4.3.3. Movimiento en foco:

Este movimiento mueve la posicion de la cdmara con respecto d epgo vigero ded
guiador en direccion del reflgo de la luz que en este caso es en direccion norte sur. Este
movimiento es d de la carera mas corta, con un desplazamiento maximo posble de
6.516" y tiene un desplazamiento medio en operacion de 5.987”. El juego dd sstema una
vez frenado es de 0.000” y cuenta con una resolucion dd sstema de control de 26 pm.
Tomando los vdores dd desplazamiento medio en operacion y refiriéndolos a la
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disancia entre d espgo vigero y d CCD, este mueve d CCD a una distancia dd espgo
de 23.313 como punto mas cercano y de 29.300 como € mas lgjano.

4.3.4. Movimiento del “zoom”:

Ese movimiento gira € “zoom” poder redizar los cambios en la escada de placa
necesarios. EI mecanismo de “zoom” permite variar la escda de placa de la camara de
guiador en un rango de distancia foca de f/35 a f/100. Este movimiento tiene para un
desplazamiento méximo posible de 90 grados y tiene un desplazamiento medio en
operacion de 81 grados. El juego dd sstema una vez frenado es de O grados y cuenta con
unaresolucion del sistema de control de 1600/360 pulsos por grado.

4.3.5. La zona prohibida del espgo viagjero

La zona prohibida para € espgo vigero es aquella &ea dd campo de vison de interés

del observador. Esta &ea es circular y se encuentra en € centro del campo de visén. El

diametro varia dependiendo de la configuracion del telescopio, como es de suponerse la

parte sur de esta zona también se convierte en zona prohibida. (Fig. 12 apéndice A)

?En la configuracion de f 7.5 dd tdescopio @ didmetro de la zona prohibida es de 17
cm.

?En la configuracion de f 135 dd telescopio € didmetro de la zona prohibida es de 12.8
cm.

?%En la configuracion de f 30 del telescopio d diametro de la zona prohibida es de 10 cm.

El espgjo vigero da una proyeccion de un circulo de 8.8 cm de didmetro. Los datos de los

movimientos dd expgo vigero se muedtran gréficamente en la figura 12 dd gpéndice A,

también s presentan los circulos de las zonas prohibidas dependiendo de la

configuracion del telescopio.

5. Instalacion, y ajuste.
5.1. Instalacion.

El procedimiento paraingtdar € guiador excéntrico esd sguiente:

- Despgar € &ea donde se montard € guiador en € telescopio. Esta &ea es la
parte inferior dela celda. (Figura 11 del gpéndice A, punto 1).

- Una ves ensamblado la parte de los movimientos, eto es que los mecanismos
estén ensamblados e integrados entre sy teniendo listo las secciones de la
cubierta, la cubeta, y la dectronica. Acercar la seccidon cubeta, d area donde se
encuentra € ge Optico del telescopio por la parte inferior de la celda y ponerla
con la brida mayor hacia arriba. Orientando la cubeta con la parte abierta hacia €
norte. (Figura 11 del gpéndice A, punto 2).

- Con ayuda de la plaaforma dd telescopio subir la cubeta e instdarla Hay que
presentar la cubeta con las roscas interiores que tiene la celda Estas roscas son
7/16-14 por 1o que los tornillos son 7/16-14 tipo alen. De las ocho roscas y ocho
perforaciones, hay que dgar libres las tres que estan més d norte, que se
encuentran dentro de la parte abierta de la cubeta. Después seingtalaran.
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Ingtdlar las guias que van aornillada por la parte interna de las paredes de la parte
abiertade la cubeta. (Figura 11 del apéndice A, punto 3).

Separe de la parte los movimientos la montura que sostiene @ espgo. (Figura 11
del apéndice A, punto 4).

Monte @ espgo con cuidado en su montura Guarde en un lugar seguro d
ensamble del espgio y su montura. Por proteccion a espgjo no 1o cologque en la
pate de los movimientos hasa no indadar etd pate dd insrumento en d
telescopio. (Figura 11 dd apéndice A, punto 5).

Acercar la pate de los movimientos que es aguella donde se locdizan los
mecanismos e introducirlo con la paca mayor de la parte movimientos dentro de
las guias. Recuerde que @ pand superior de la cubierta va embonada con la placa
mayor de la parte de los movimientos del ingrumento. Esta operacion es ddicada
y se recomienda 2 0 més personas para efectuarla. Tiene que asegurarse que las
perforaciones que tiene la placa mayor de la parte de los movimientos tengan libre
las tres perforaciones abocardadas conicamente. Hay que presentar las tres
perforaciones de la celda que estén libres con las tres perforaciones abocardadas
conicamente e introducir en cada una de estas un tornillo conico tipo alen 7/16-
14. (Figura 11 del apéndice A, punto 6).

Introduzca en las cinco perforaciones abocardadas tipo cgjdn, que se locdizan en
la placa mayor, tornillos tipo dlen 1/2-13. Aseglrese de que S se pueda introducir
lostronillos. Para eso debe de mover de la seccion € movimiento norte-sur.

Monte d espgo y su montura en la pate que corresponde. (Figura 11 de
apéndice A, punto 7).

Dedice la cubierta, sn sus pandes, tgpando la pate de los movimientos y
embonda con @ pane que esta en la parte superior de la parte de los movimientos
y con los refuerzos que tiene la cubeta. En la parte norte embone la cubierta con la
placa verticd que se locdiza en esa parte, esta placa es donde se monta €
gabinete de la dectronica de control. (Figura 11 del apéndice A, punto 8).

Conecte las termindes dectronicas e ingtde @ gabinete eectronico con sus
separadores en la placa vertical que se locdiza d norte. (Figura 11 del gpéndice
A, punto 9).

Conecte € resto de laeectronica

Instale los pandles de la cubierta.

Aseglrese que no entre luz d instrumento. Especidmente en la interfase entre la
parte de la cubiertay la cubeta.

5.2. Ajustar € espgo:

Para gustar € espgjo es necesario que se esté observando por e CCD de la
camara para poder dinearlo.

Ajuste d espgo. En la parte podterior de la montura del espgo se locdizan dos
tornillos 440 y dos opresores 10-32. Con los primeros empuja 'y con los segundos
asgura. La llave dlen que se necesta para gudar, tanto d tornillo como 4d
opresor, esla 3/32.

Al terminar deben de estar apretados lostornillos'y |os opresores.
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6. Conclusiones

En ede trabgo se presentd la descripcion del disefio mecanico del guiador excéntrico del
telescopio de 2.1 m de SPM. Este disefio logro los objetivos generdes y particulares del
ingdrumento. Las pruebas dd laboratorio y en € telescopio permiten estimar un
desempefio excdente ddl instrumento una vez indalado y en operacion en d telescopio,
ya que d mecanisno ha presentado resultados podgtivos en todas las mediciones
redlizadas hasta la fecha

Todas las modificaciones d instrumento, producto de las primeras pruebas efectuadas a
ingrumento, ya se redizaron y probaron. Todavia fdta probarlo por segunda vez en €
telescopio, hecho que se redizard en fechas proximas. Mas sin embargo, se confia en
obtener excelentes resultados en dicha temporada dado los buenos resultados presentado
en  laboratorio.

As pues, £ espea contar en fechas prOximas con un guiador excéntrico para €
telescopio de 21 m de OAN-IA-UNAM en SPM, funciond y configble. Ademés €
ingtrumento serd estable para las condiciones de trabgjo del telescopio de 2.1 m del OAN-
IA-UNAM en SPM vy las necesidades de |os observadores.

El objetivo generd y particular del escrito se consiguieron describiendo las caracteristicas
mecénicas, € numero de partes compradas y método de ingtaacion. Ademas con este
documento se fadlitara las futuras modificaciones, reparaciones, 0 gudes a insrumento,
as como suingdacion.

Las principdes experiencias que dgja d proyecto en la parte de disefio mecanico y que
Nos serviran para proyectos futuros son las sguientes:.

?? Después de hacer una evauacion de los diferentes tipos de duminio comercides
que existen en & mercado legamos a la conclusién de que  aduminio 2024-T351
cuenta con @ cociente mas bgo entre densdad y médulo de eadticidad. Lo cud
ggnifica que tiene una densdad bga y una rigidez dta. Lo anterior redunda en un
indrumento ligero sn comprome3ter larigidez.

El usar componentes de los mismos proveedores facilita d disefio mecanico.

La potencia de los mecanismos que se usardn en € OAN tiene que ser por lo

menos 2.5 veces mayores ala tedrica para asegurar imprevistos.

?? Los engranes de pléstico no son buena opcion para las condiciones ambiéntaes
del OAN.

?? Tiene que haber una interaccion muy estrechas entre @ disefio Gptico, mecanico,
electronico 'y control.

NN
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1.

7?

Glosario

Aluminio 2024-T 351

Aluminio dd grupo dd cobre por ser este d demento principad en su deacion.
Aleacion tratada térmicamente para dcanzar sus propiedades mecénicas optimas. Es
templado con tratamientos térmicos, trabgado en frio, y envgecido naturdmente
hasta una condicion estable. Liberado de esfuerzos por estiramiento hasta un limite de
1.5 a3 % de esfuerzos residuales.

Aluminio 6063 T-5:

Aluminio del grupo magnesio y dlicio por ser edos los dementos principdes de
su deacion. La deacion es enfriada desde la elevada temperatura del proceso de
fabricacion atemperatura ambiente y artificidmente enveecido.

Anodizado:

Propiedad particular que permite la oxidacion o anodizado de la supeficie
Béasicamente, anodizar es un méodo de acderar la formacion de oxido de duminio en
la superficie creando una capa superficid, bgo condiciones controladas en un bafio
eectrolitico. Este bafio sdla @ materiad con una capa de oxido protegiendo a metd
contra la corrosion. El espesor de la capa de oxido puede ser controlado en su
formacion.

Celda Péltier:

El TEC (Temo Electric Cooler, o enfriador termoeléctrico) o celda pdtier como
s lo denomina en nuedtro pais. EIl TEC es un digpostivo de estado <olido, que
agprovechando € efecto pdtier, es capaz de transportar cdor de una zona a otra
Bésicamente son dos placas cerdmicas separadas por un materid semiconductor. Al
circular corriente por este, trangporta € caor desde una de las placas cerdmicas hacia
la otra. Los TEC se clasfican por su capacidad de transportar caor de una cara hacia
la otra (en Waits) y por laméxima diferencia de temperatura entre sus caras.

Espgovigero:

Es una superficie que reflga una parte del campo éptico de telescopio hacia una
canara CCD. Edta superficie puede moverse para encontrar un objeto o estrella de
guiado.

Guiador excéntrico.
Es d indrumento auxiliar que ayuda a compensx las imperfecciones dd
movimiento de “seguimiento” del telescopio

Partesdd Guiador:

Las pate en que se puede dividir € ingrumento para su fécil tradado son: La
cubeta, los movimientos, la cubiertay ladectronica. (Figural dd apéndice A).
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?? Seccionesdel Guiador:

Al ingtrumento se le ha separado en 6 secciones mecanicas y una eectrénica para
decribirla mgor: La cubeta, la cubierta, movimiento norte-sur, movimiento ese-
oeste, movimiento en foco, movimiento dd “zoom” y dectronica. De las secciones
mencionadas cuaro de dlas cuentan con mecanismos de movimiento que Son:
movimiento norte-sur, movimiento ese-oeste, movimiento en foco, movimiento dd
P—

?? Zoom:

Nombre en inglés y ceddlanizando que sgnifica; objetivo de disancia focd

varidble.
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8. Apéendice A

Se ha decidido poner las figuras del texto en gpéndice A para poder imprimir en pagina
completacadaunade dlasy asi hacer que se note mejor d detdle de gréfico.
Figura 1. Las cuatro partes en las que se dividen € guiador.

Figura 2. Detdle dd espgo y su montura.

Figura 3. Las Sete secciones en las que se divide d guiador.

Figura 4. Cubeta.

Figura5. Cubierta

Figura 6. Movimiento Norte —Sur.

Figura7. Movimiento Este-Oeste.

Figura 8. Movimiento en Foco.

Figura9. Movimiento dd “Zoom”.

Figura 10. Las cuatro partes en las que se divide & guiador.

Figura11. Ensamble.

Figura 12. Datos de los movimientos del espgo vigero.

Figura 13. Visagenerd dd instrumento en € telescopio

0. A péndl Ce B (apice disponible tricamente en version essita)

En este gpéndice B se encuentran las fotocopias de los catd ogos de los componentes de
los que congtan los mecanismos dd guiador.

Fotocopias de los catd ogos de |os componentes del Movimiento Norte-Sur.

Fotocopias de |os catdlogos de |os componentes del Movimiento Este-Oeste.
Fotocopias de | os catd ogos de los componentes del Movimiento en Foco.

Fotocopias de | os catdl ogos de los componentes del Movimiento dd “Zoom”.
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Apendice A.

Figuras.
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Movimiento del "zoom"
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