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Во дворце детского и юношеского творчества г. Чебоксары Астрономическая обсерватория открылась совсем недавно, руководителем обсерватории является автор статьи. Стоит отметить, что астрономическая башня с куполом построена несколько десятилетий назад и составляет единое целое со всем зданием дворца, астрономических наблюдений в ней не проводились уже 25 лет и в настоящее время в ней не проводятся.   Причина в том, что не работоспособен механизм управления поворотом купола и открывания ставней. Для решения этой задачи актуально применять микрокомпьютерное управление с применением микроконтроллеров. Они позволяют управлять как сервомоторами, так и обычными двигателями. 
На основе программируемого микрокомпьютера NXT c датчиками и активными устройствами, из которых получается робот, автономное, мобильное устройство, работающее по программе, написанной в среде LabVIEW, решается задача не только работоспособности купола, но и роботизации обсерватории в целом. Подобным управлением можно оснастить телескоп, установить камеры слежения за метеорами.

Мы использовали микрокомпьютер NXT, микроконтроллеры и драйверы управления двигателями. На основе двух блоков микрокомпьютера NXT собирается механизм роботизированного управления куполом. Применение двух блоков желательно, так как они обмениваются данными по беспроводному каналу, что необходимо для синхронизации управления движения телескопа и купола при астрономических наблюдениях. 

Следует отметить, что в программе SOJOURNER ROVER’S посадки марсохода, для обеспечения ориентации, приземления и функционирования космических аппаратов применялась программа LabVIEW National Instruments. Применение LabVIEW оправдано, где требуется сбор сложно структурированной информации, ее сложная обработка и управление системами на основании этих обработанных данных.
Для микрокомпьютера NXT специально выпускаются и доступны в приобретении следующие датчики:

- Multi-Sensitivity Acceleration Sensor v3 for NXT (ACCL-Nx-v3): данный миниатюрный трехосевой акселерометр реагирует даже на изменения притяжения Земли. Также с его помощью можно измерить скорость и ускорение.

- Magnetic compass for NXT(CMPS-Nx): Этот датчик позволяет измерять магнитное поле Земли, а также азимут. Использует ортогональный двухосевой магнитный сенсор Honeywell(HMC1052).
- Dual Infra Red Obstacle Detector for NXT(DROD-Nx): используется для нахождения препятствия на пути следования робота.

- Vision Subsystem v2 for NXT(NXTCam-v2): система технического зрения может отслеживать до 8 разноцветных объектов, сообщая их координаты в реальном времени на микрокомпьютер.

- 8 Channel Servo Controller for NXT(NXT Servo): данный контроллер позволяет управлять до восьми сервомоторами одновременно.

- High Precision Long Range Infrared distance sensor for NXT(DIST-Nx-Long-v2): высокоточный инфракрасный датчик расстояния для удаленных объектов, использует цифровой интерфейс, разрешение - миллиметры, рабочий диапазон от 20 до 150 см.
- RCX Sensor multiplexer for NXT-RXMux: позволяет подсоединить до четырех датчиков типа RCX к NXT. Поддерживает: RCX Touch sensor, RCX Light Sensor, RCX Rotation sensor, RCX Temperature sensor.
Возникает вопрос, зачем оснащать обсерваторию роботизированными механизмами в центре города при массивной засветке звездного неба? Ответ на этот вопрос естественно в том, кто будет наблюдать звездное небо, различные астрономические явления. 

Большинство школьников, которые записываются в астрономическую обсерваторию, не когда даже, ни смотрели в телескоп, не были в астрономической обсерватории. Планетария в городе нет. Для многих учащихся обучение и проведение астрономических наблюдений в такой обсерватории будет возможно тем, что определит их дальнейшую жизнь и выбор будущей профессии. Астрономическая обсерватория будет служить для популяризации научных знаний по астрономии во всем городе.

В настоящее роботизированное управление в обсерватории не установлено, в первую очередь это связано со сложностью работ по восстановлению открывающихся ставней купола. Движение купола по рельсам можно производить с помощью одного установленного мотора. 
Статья посвящена именно тому, как роботизировать астрономическую обсерваторию. 

На основе среды LabVIEW, двух блоков микрокомпьютера NXT, разрабатывается и испытывается синхронное управление движением купола и телескопа.

На основе сервомоторов, микроконтроллеров AtmelAVR, и драйверов двигателей школьники могут собирать простые роботизированные механизмы, для своей домашней астрономической обсерватории.
. 
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