Protocole Terma : version non officielle
Traduite et coment ée d’ aprés source Takahashi

### commentaires, nodifs et/ou ajouts persos
### derniere mse a jour au 20/04/05
### rem . petitdemange@wanadoo. fr

Prot ocol e conpati ble avec | es versions Temma PC Jr,

Quel ques petites inconpatibilités selon |les versions sont

Les nontures Temm2 Jr et Tenma2 pernmettent

### paranetres du port serie : 19200,E 8,1

bits par sec 19200 bauds

parité pair (even)
bit de donnée . 8

bit d arret 1

controle de flux: materiel (RTS)

Initial Settings Upon Power Up

1 RA/ DEC:. 000000/ 00000

2 Tel escope Side: West

3 Handbox: Direction keys operationa

4 RA/DEC Correction Speeds: 90% 90%

5 Tracking: Northern Hem sphere

Not e: Tracking is reversed by hol ding the [ S1]
whil e turning on power.

key

All conmands to the mount end with a [CR] [LF].
Al replies fromthe nount end with a [CR] [LF].
The delay tine to process a command varies, but

if you allow 1/4 second that should all ow
enough tinme for all conmands.

Nothing is kept in menory. Latitude & LST nust
be set each time nount is powered up

If these are not set the "Get" commands return
gar bage.

#H#
#H#

#H#
#H#

#H#
#H#

#H#

ou i nfo@ptique-unterlinden.com

Temma PC, Tenma2 Jr
mentionnées au fur
| "usage de toutes |les fonctions ci-dessous.

retour

tel escope coté CQuest

RA/DEC a | a nise sous tension

et Temm?2.
et a nesure.

EO00000 OO00O0O0OWH
defaut a |l a m se sous tension

(W par

selon signe de la latitude
si control e depuis raquette (sans pc)

\r\n
\r\n

initialiser

la nmonture aprés mse sous tension



* Set Local Sidereal Tine
T999999

Hours (0 - 23)

M nutes (0 - 59)

Seconds (0 - 59)

* CGet Local Sidereal Tine
g

Reply Structure:

9999999

Hours (0 - 23)

M nutes (0 - 59)

Seconds (0 - 59)

* Set Latitude

| +/-99999

Degrees (0 - 89)

M nutes (0 - 59)

Seconds (0 - 9) 1/10 M nutes

* Get Latitude

[

Reply structure:

i +/-99999

Degrees (0 - 89)

M nutes (0 - 59)

Seconds (0 - 9) 1/10 M nutes

#H#
#H#

#H#

#H#
#H#

#H#

#H#

2enme paranmetre a envoyer pour |’'init a la mse sous tension
exenpl e envoi : T093126\r\n

exenpl e retour : g093126\r\n

ler parametre a envoyer pour |'init a la mse sous tension
exenpl e envoi : |+48050\r\n (I suivi de 5 digits signés)
envoyer : i\r\n

exenpl e retour : i+48050\r\n (i suivi de 5 digits signés)



* Set RA Correction Speed
LA99
10 - 90 ( de 10% a 90%

* Get RA Correction Speed
I a

(Note: This is a | ower case "L")

Reply structure:
| aLA99
10% - 90%

* Set DEC Correction Speed
LB99
10% - 90%

* CGet Dec Correction Speed
b

(Note: This is a | ower case "L")

Reply structure:
| bLB99
10 - 90 ( de 10% a 90%

* CGet Both Correction Speeds Wth Hemi sphere

l'g

(Note: This is a | ower case "L")

Reply Structure:
| g99D99N S

Nor t hern, Sout hern Henm sphere

Dec Correction Speed (10% -
RA Correction Speed (10% -

909%)
909%)

#H#

#H#

#H#

#i#

#H#

#H#

#H#

#H#
#H#

exenpl e envoi : LA50\r\n

envoyer : la\r\n

exenple retour : 1aLA50\r\n

exenpl e envoi : LB50\r\n

envoyer : Ib\r\n
exenpl e retour : | bLB50\r\n
envoyer : lg\r\n
exenpl e retour : | g5050N\r\n

N- >hem sphere nord et S->hem sphere sud



* Set Conet Tracking

LM+ - 99999, +/-999 #H#
RA : Adjust Sidereal tinme by seconds per Day #it#
DEC : Adjust DEC tracking by M nutes Per Day #it#
Exanmpl e:

LM 120, +30 woul d sl ow the RA speed by 86164/ 86284
and the Dec would track at 30 M nutes a day.

To stop tracking either send a LM), 0 #it#
* CGet Conet Speed

ImNote: This is a |l ower case "L" #i#
Reply Structure:

[ mLM+/ - 99999, +/-9999 #H#

RA Speed Adj ustnent, Dec Speed Adj ust nent

Not e: RA Speed adj ust nent

DEC adjustnment is how many M nutes per 24 hour

is how many RA seconds are added/subtracted per
peri od.

exenpl e envoi LM+12345, -123\r\n
val RA m n=-21541 max=+21541 (de 0.75X a 1.25X tracking sideral)
val DEC m n=-600 max=+600 (+/-10 deg par jour)

retour au tracking sideral, envoyer LMD, O\r\n ou LM+O, +0\r\n
envoyer Imr\n
exenpl e retour | mMLM+12345, -123\r\n

24 hour period,

### note 1 : les valeurs hors lintes ne sont pas prises en conpte ménme si elles sont retournées par |la commande I m
### note 2 : tracking DEC non pris en conpte avec EM 10 TenmaPC Jr et EM 200 TenmaPC Jr

* Set Solar Rate ### envoyer LK\r\n

LK

* Set Stellar Rate ### revenir au tracking sidera

LL ou LMD, 0 ou LM+O, +0 ### envoyer LL\r\n ou LMD, O\r\n ou LM+O, +0\r\n

### essai s et nmesures sur
### pour tracking +0, +0

### pour tracking +21541, +0
### pour tracking -21541, +0

#i#
#H#

Set Hem sphere Tracking
Det erm ned by Latitude

pi gnon de vis tangente RA d’' EM 200 Temma2- JR:
-> 1 tour vis tangente
-> 1 tour vis tangente
-> 1 tour vis tangente

480sec (Vsi derale)
385sec (1.25X Vsideral)
638sec (0.75X Vsideral)

defaut a la m se sous tension
RA depend de la |l atitude envoyée

hem sphére nord par
| e sens de rotation du noteur



* Get Automatic Introduction Mtions

S

Reply Structure:

s9
0 or 1

* Get Version

\'

Reply Structure:

ver .....

### retour
ver
ver
ver
ver
ver

### retour
ver
ver
ver
ver
ver

### envoyer : s\r\n

### retour si goto en cours

### envoyer : vir\n

des versions de firmvare Temml :

TPC-010J- 050075- T3B- 0C14
TPC-020J- 050075- T3A- 0424
TPC-0200- 050200- T3A- 0C13
TPC- ONJP- 050200- T3A- 0418
TPC- 0500- 060240- T3B- 1411

EM 10 Temma PC Jr (et USD2)
EM 200 Tenma PC Jr (et USD2)
EM 200 Temma PC

NJP Tenmma PC

EM 500 Tenmma PC

des versions de firmvare Temm2

NTP- 010J-100250- T4A- 2417
NTP- 020J- 100250- T4A- 2508
NTP- 0200- 100700- T4A- 2417
NTP- ONJP- 200700- T4A- 2417

EM 10 Temma2 Jr (et USD3)
EM 200 Temma2 Jr (et USD3)
EM 200 Termm?2

NJP Temma2

EM 500 Temma2 (a confirmer)

### demande |'etat goto ou non en cours

s1\r\n sinon retour

sO\r\n



* Do Slew : ### commande type raquette de comrande
M * ### voir script raquette. pm pour |les caracteres ascii des conmandes
Bit: Value = 0 Value =1

Low Speed Hi gh Speed

RA Ri ght

RA Left

DEC Up

DEC Down

Encoder On Encoder O f

Al ways 1

Al ways 0

ONO O~ WN PP

Not es conpl énentaires d' Alain Klotz

Command Mis following by an ASCI|I character which is defined by its 8-bits significance:
Bit: Value = 0 Value =1

Low Speed Hi gh Speed

RA Ri ght

RA Left

DEC Up

DEC Down

6 Encoder On Encoder O f (here always On)
64 7 Always 1

128 8 Always O

P 0OR~NPE

w
N O
I

0 TO oA
GO wWN PR



* Set Location

1) Do Set Local Sidereal
2) Z

3) Do Set Local Sideral
4) D999999+/ - 99999

RA :

Hours (0 - 23)
M nutes (0 - 59)
Seconds (0 - 59)

DEC :

Degrees (0 - 89) signés
M nutes (0 - 59)
Seconds (1/10 M nute)

Reply Structure:

R*

RO = &k

R1 = RA Error

R2 = Dec Error

R3 = Too many digits
R4 =

Ti me again

obj et sous ligne d' horizon

### faire une synchro (ou un match)

### exenple envo
### envoyer
### exenple envo
### exenple envo

### retour

S

T093240\r\n

Z\r\n (init zenith)

ok :

T093241\r\n
D103050+10305\r\ n

RO\r\n sinon RL ou R2 ou R3 ou R4



* Get Current Location

E ### envoi @ E\r\n

Reply structure:

E999999+/ - 99999E/ W FH ### exenple retour : E103050+10305WH\r\n

H = Handbox (operational ?) ### H toujours present

E/ W= Side of nmount telescope is on ### position du tel escope sur la nonture coté Est ou CQuest

F = Automatic introduction conplete after goto operation ### retourne F F F en fin de goto (3 fois F)

RA :

Hour (0 - 23)

M nutes (0 - 59)

Seconds (0 - 99) 1/100 M nute

DEC [ space] when Dec = 00000 ### | ' espace peut aussi etre renplacé par signe +
Degrees (0 - 89)

M nutes (0 - 59)

Seconds (0 - 9) 1/10 Mnute

Not e:

After automatic introduction the EEWF byte will read "F" for the first four readings.
After that it will read W

### bytes retournés par Temmm :

### E->si pos tel escope coté EST de |la nonture

### W >si pos tel escope coté OUEST de |la nonture (par defaut au demarrage de |la nonture)
### F F F->quand un goto se terni ne

* Switch Side O Munt (E/W ### envoi : PT\r\n
PT
Not e: Side of nmount that tel escope is on.

### switch d'inversion manuelle de | a position du tel escope sur |la nonture (si retournenment nmanuel)
### PT->i ndi que un tel escope coté EST si retournenent manuel depuis W (position d' origine par defaut)
### PT->i ndi que tel escope coté QUEST si retournenent nanuel depuis E

### Note: si on fait PT depuis une position Wla RA est augnentée de 12H (et vice et versa)



* CGoto
1) Do a Set Local Sidereal Tine
2) P999999+/ - 99999 ### exenple envoi : P131034+41565\r\n (P suivi de 6 digits (RA) 5 digits signés (DEC))

RA :

Hour (0 - 23)

M nutes (0 - 59)

Seconds (0 - 99) 1/100 M nute

DEC [ space] when Dec = 00000 ### |'espace peut aussi etre renplacé par signe +
Degrees (0 - 89) signés

M nutes (0 - 59)

Seconds (1 - 9) 1/10 Mnute

Reply Structure:

R * ### retour si ok : RO\r\n sinon Rl ou R2 ou R3 ou R4 ou R5

RO = Ck

Rl = RA Error

R2 = Dec Error

R3 = Too many digits

R4 = objet sous ligne d' horizon

R5 = etat standby ON (soit noteurs arretés)

Note : la nonture gére elle-nméne |les retournenments du télescope afin d éviter au meux |es rapprochenents matérie

critiques. Le firmwvare provoque ainsi un retournenent du télescope coté Est de la nmonture en cas de goto coté Quest
du méridien.

* Stop GOTO ### envoyer : PS\r\n
To confirmus "S" conmand, SO = cancel ed, S1 = send agai n. ### 2?7

### notes :
### si la commande s\r\n retourne sO\r\n -> etat goto : stoppé ou term né ou pas de goto en cours
### si la commande s\r\n retourne sl\r\n -> etat goto : actif (pendant un goto)

### * Autogui de ONVOFF : cde a tester avec canera Shig
LG ### envoyer : LGr\n
### pas de retour



### * Set et Get standby node (ON OFF) : pour états noteurs OFF/ ON
commandes STN traduites du protocole original au 17/12/03

- commandes non fonctionnelles avec | e systeme TermmaPC ( Termal)
EM 10 TemmaPC Jr, EM 200 TenmaPC Jr, EM 200 TemmaPC, NJP TenmaPC et EM 500 TemmaPC
dans ces cas STN-COD, STN-ON, STN-OFF retournent une chai ne vide

- commandes fonctionnelles avec | e systeme Temm2 :
EM 10 Temma2 Jr, EM 200 Temma2 Jr, EM 200 Tenmma2, NJP Temmma2 et probabl enent EM 500 Tenma2

gestion du node standby : arret du noteur RA (increnentation conpteur RA) ou mise en route du moteur RA
|l es 2 commutateurs présent sur |’électronique Tenma doivent étre sur ON

commande @ STN-COD\r\n -> denmande |'etat du node standby

retour : stn-on\r\n -> etat standby ON = npteur RA arreté

retour : stn-off\r\n -> etat standby OFF = npteur RA en marche
commande : STN-ON\r\n -> set standby ON = arrete |le nmoteur RA

retour : stn-on\r\n -> confirmation etat standby ON

commande : STN-OFF\r\n -> set standby OFF = net en marche |l e noteur RA
retour : stn-off\r\n -> confirmati on etat standby OFF

Notes :

- pendant un etat standby ON (noteurs arretés par commande STN-ON) | a commande goto retourne R5.

- un tracking conetaire/lunaire/solaire (I mLMX,y ou I nLMLK) revient en suivi sideral (InmLM,O0)

apres un changenent d'etat standby OFF -> standby ON -> standby OFF

- les commandes STN-ON / STN-OFF sont indépendantes du conmnutateur MOTOR ON OFF présent sur |'électroni que Temma.

* Set 12V Power ### envoyer : vi\r\n

vl ### retour : vl Power 13.5v\r\n (tension d' alinentation utilisée) testé

* Set 24V Power ### envoyer : v2\r\n

v2 ### retour : v2 Power 24.0v\r\n (tension d alinentation utilisée) non testé

### conmandes vl et v2 pas utiles a priori, sinple retour d info sur la tension en cours :
la vitesse rapide (pointages moteurs et goto) depend de la tension d alinentation
| es nontures peuvent étre alinmentées aussi bien en 12V-DC ou en 24 V-DC

10



### SPECS ENCODEURS SELON MONTURES ######H#H#HAHAHAH

EM 10 (codeurs sur vis tangente)
codeur RA : 2000 pas / 1 tr -> 10 Hmin (600 Hsec) soit
codeur DEC. 1200 pas / 1 tr -> 80 arcmn (4800 arcsec) soit

EM 200 (codeurs sur vis tangente)
codeur RA: 800 pas / 1 tr -> 8 Hmin (480 Hsec) soit
codeur DEC. 1200 pas / 1 tr -> 80 arcmin (4800 arcsec) soit

codeur RA : 1200 pas / 1 tr -> 6 Hmin (360 Hsec) soit
codeur DEC: 1200 pas / 1 tr -> 120 arcmin (7200 arcsec) soit
EM 500 : (codeurs sur axes RA/ DEC)

codeur RA : 28800 pas / 1 tr
DEC. 21600 pas / 1 tr

roue dentée RA soit 45 arcsec pour

roue dent ée DEC soit 60 arcsec pour

#

#

#

#

#

#

#

#

#

# NJP (codeurs sur vis tangente)
#

#

#

#

#

# codeur
#

#

BHEHBHBHBHIHHHHBHBH B H B H B H B H R R B B BB

precision RA :
preci si on DEC :

precision RA :
preci si on DEC :

precision RA :
preci si on DEC :

0.3 Hsec ou 4.5 arcsec pour 1 pas codeur
6 arcsec pour 1 pas codeur

0.6 Hsec ou 9 arcsec pour 1 pas codeur
6 arcsec pour 1 pas codeur

0.3 Hsec ou 4.5 arcsec pour 1 pas codeur
6 arcsec pour 1 pas codeur

1 pas codeur
1 pas codeur

(1 tr VT -> 10 Hm n)
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