Viestikallio Remote Observatory

Etakayttoisen observatorion liukukaton
mekaanisen ratkaisun ja ohjelmisto-ohjauksen toteutus
kayttaen kaupallista liukuportin avaajaa

Remote observatory’s sliding roof
mechanical and software control solution
using commercial sliding gate opener

Sliding roof Sliding gate Arduino Relay Windows

observatory opener Shield Arduino Uno software "SROC”
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Observatorion runkorakenne

Lattiapinta-ala n 3x3m
* Betonilattian osuus 3x2m, puulattian osuus 3x1m
* Etelaseinan korkeus n 1,2m, pohjoisseinan n 2,6m.
Katto n 4x4m
* Juoksut liimapuupalkkia 39x66mm
* Vahvistettu jalkeenpain jareilla alumiinikolmioprofiileilla
» Katon taipumisen esto lumikuormalla
* Valokate
Katon liukukiskot
* L-kulmarautaa 50x50mm
* Liukurullat yla- ja alajuoksuissa 2x4kpl, @ 50mm
* Kierratysrullia vanhoista prosessilinjoista
* Rullilla tehty katon lukittava rakenne joka estaa
katon seka vaaka- etta pystysuuntaisen liikkeen
Observatorio on rakennettu alun perin vuonna 2000,
etakdyttoratkaisu tehty 2021
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Kaupallisen liukuporttimoottorin mekaaninen sovitus katon
liikuttamiseen

Kaytetty liukuporttimoottori
* “Sfeomi 200W Electric Sliding Gate 600kg Automatic Gate ‘
Opener Kit” e T,

Rajoitinkytkin on
irrotettu moottorista
ja sijoitettu
tunnistamaan katon
asentoa

Hammastanko on
kiinnitetty katon
juoksuihin L-
kulmaraudalla (4m)

Moottori on

sijoitettu ylosalaisin
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Liukuporttimoottorin elektroninen kytkenta

Lamp Capacitor Motor  Earth Power

il
= !"”f .@o s - o Moottorin sisalla ohjausyksikdssa on
b ' 331'2;;:"" vapaana kytkentipisteet joita kiytetty tissa
il = atoisusa
s TR e—— " COM(Maa) ..
B - * STOP (Katon liikkeen pakkopysaytys)

e CLOSE (Katon sulkeminen)
* OPEN (Katon avaaminen)

Ohjausyksikko huolehtii katon avaamisesta
ja sulkemisesta annetun impulssin jalkeen
* Rajakytkin lopettaa katon liikkeen
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Liukuporttimoottorin ohjaus Arduino mikrokontrollerilla

" S Arduino Uno R3 mikrokontrolleri ja

P Arduino Relay Shield v1.1

' * Releiden lahdot (3kpl) kytketty
liukuporttimoottorin Open-Close-Stop

g s ¥ kytkentapisteisiin
;E“stﬂ L ' * Arduinolle tehty ohjelma joka USB-
— - sarjaportin kautta tulevien komentojen
"’g’;‘;féii%\?il’fl‘ §f£‘if§';‘inw e | mukaan antaa kytkentdimpulssin
v anest | B srfy Fi vastaavalle Open-Close-Stop releelle

* Arduino ino ldhdekoodi
e https://github.com/JormaRyske/Ard
uino SROC
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Arduino Uno & Relay Shield ohjaus Windows-ohjelmalla

Windows-laptop ohjaa “SROC”-ohjelmalla
Arduinoa USB-sarjaportin kautta
* VisualBasic ohjelma
* Open Roof, Stop Roof, Close Roof
painonapit
e Lahettavat tekstimuotoisen releen
ohjauskomennon Arduinolle
e Lisaksi ohjelmassa on
e Lampotila-anturin luku
* Valvontakameran IR-Ledin sammutus

82 SROC Sliding Roof Observatory Controller v0.2 = [m] X

Temp: 30.50C Hum: 10,90 %

fem B Hm 11107 .  Light On/Off observatorion
yleisvalolle

* VisualBasic lahdekoodi ja exe
e https://github.com/JormaRyske/Win
dows SROC
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Etaobservatorion muita ratkaisuja

Internet

* Elisa Laitenetti L

* ASUS 4G-N12 -LTE-modeemi ja Wi-Fi-tukiasema
Valvontakamerat

* Tallentava, kaantyvat kamerat (Anran)

UPS

* 100W kulutuksella 1h

Mekaaninen etdohjattava laptopin kdynnistdja
 Alypistorasia+siahkémoottori

Laptop
* 12+ vuotta vanha HP, tuli kdyttdkelpoinen kun vaihtoi
HD=>SSD

* Lampoeristetyssa ilmarakoisessa salkussa, lisana myos 20W
termostaattilammitin
Lammityselementteja
* 12V (mm Biltema penkinlammitin)
* ”Nappi”termostaatilla <5C°on / >15C° off
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