


RA EN -
RA EN +
RA  DIR -
RA  DIR +
RA  Step -
RA  Step +

DEC EN -
DEC EN +
DEC  DIR -
DEC  DIR +
DEC  Step -
DEC  Step +

EN -

EN +
DIR  -

DIR +
Step  -

DIR  +

控制板和驱动板的
连接方法



控制板参数的输入

红色部分不要更改

在上面蓝色部分输入你
的赤道仪的参数在下面

将自动生成板子内的一
些参数使用遥控器输入

控制板中。

下面蓝色部分对应于每
种速度模式下的倍速，
蓝色部分可以更改不同
的倍速，但最高速度不
能过高否则不仅电机可
以能堵转，Guid 速度推
荐2X，



自动升级

运行下面程序，然后由文件打开带升级的固件

选项串口端口号里面选择插上电跟后形成的串口，其它设置按

下图设置

完成以上设置后点击如下图
标将进入升级模式，升级需
要30s 时间中途不要断电

升级完成控制板将从新启

动。

正常工作固件 红外追码固件



本控制板提供更改遥控器键码服务

如果您感觉佩戴的遥控器不符合你的
习惯，你只需要准备一个你喜欢的遥
控器，并按照功能定义把按键代码
发给我我将为你从新制作固件以使
用你的遥控器（支持市面80%遥控）

1.按照自动升级介绍方法把固件更换
为红外追码固件启动下面软件

按照右图设置参
数，串口出选择插
入电跟后形成的那
个com口。16进制
显示模式

按照你自己的键位映射对着板
子依次按键，串口大师将记录
下此键位的代码

电机脱|
机模式

菜单
切换

速度
切换

（同步）

返回 向东 向西

输入
向南（ -）

下翻页

向北（ +）

上翻页

0 上一个 下一个

1 2 3

4 5 6

7 8 9

把上表中的 21个按键对应的代码给
我我将为你提供新固件再使用升级

方法从新升级就可以使用新的遥控
器了。



电机脱|
机模式

菜单
切换

速度
切换
（同步）

返回 向东 向西

输入
向南（-）

下翻页

向北（+）

上翻页

0 上一个 下一个

1 2 3

4 5 6

7 8 9

键盘介绍

脱机键：按下后电机将进入脱机
状态其他操作正常

菜单键：进行几个设定窗口的切换

速度切换：进行速度在 Guide~Slew 
直间切换，在GOTO 界面但当同步功
能

返回：进入不同的窗口按下此均返回
到状态窗口。

向东向西 RA+ RA-

输入：在其他窗口输入数据时保存

向南向北：DEC- DEC+   在需要输
入正负号时充当正负号。在速度设定
界面进行速度模式选择。

上一个下一个：进行光标移动。



G O T O S T U P : R A : 2 4 : 0 0 : 0 0

D E C : + 0 0 * 0 0 ' 0 0

G O R A : 2 4 : 0 0 : 0 0

T O D E C : + 0 0 * 0 0 ' 0 0

GOTO STAR 界面

2402 LCD 显示

1602 LCD 显示

电机脱|
机模式

菜单
切换

速度
切换
（同步）

返回 向东 向西

输入
向南（-）

下翻页

向北（+）

上翻页

0 上一个 下一个

1 2 3

4 5 6

7 8 9

GOTO STAR 操作界面

功能：实现goto 功能和同步坐标功能（一星校准）
键盘：接受按键 0~9；输入同步 - + 下一个上一个

1：实现goto功能根据光标提示输入坐标，上一个下一个键进行光标移动
输入完毕后按输入键进行goto操作并有操作成功提示

2：同步（一星校准）输入坐标方法同goto；输入完毕后按动同步键当前坐标同步
为设定坐标并有同步成功提示

3：按动返回键退出菜单到状态显示界面
4：按动菜单切换按键直接进行窗口切换不进行任何goto 或者同步动作

*使用同步功能（一星校准）把镜子精确对准一个已知的星座；并输入这个星座的坐标然后按同步键此时赤道仪坐标将
和此星座坐标相同，由于跟踪的作用此星座将一直在你的镜子内（和极轴关系大），此时赤道仪已经有了一个准确的初
始位置，所以再进行goto 就可以准确的找到目标了。电跟没有限位功能所以不要goto 地球背面的天体，goto过程注意
赤道仪不要发生位置碰撞如若发生立即按遥控power 键，电机将停止转动成脱机状态。



M o t o I n v e r s e     

R A : 0 D E C : 0

电机反相界面

电机反向操作

功能：如若调整赤道仪后发现电机转到方向与实际方向相反，可以通过此界面调整电机
方向。

键盘：接受 0，1，输入，退出，菜单

1：根据光标提示输入对应内容，如若当前为1 那么输入0 对应电机将反向。
2：退出菜单将退出此操作回到状态界面；输入按键将记录设置内容。
3：菜单键将切换到下一状态。



G e a r C o n f i g      

R A : 0 0 0 0 D E C : 0 0 0 0

电机减速比设定

齿轮减速比设定

功能：调整想用的齿轮参数用于正确的坐标换算
键盘：接受所以数字键上一个下一个，输入，退出，菜单

根据你赤道仪的总减速比和电机的细分数目进行设定

Step per Deg

界面此处设定赤道仪转动一度步
进电机需要的步数

以 16细分1.8度步进电机；赤道仪
144齿；传动3:1 为例

赤道仪转动1度需要的步数为：

1度X144X3/(1.8/16)=3840脉冲。

这个比例比较合适电机转一步差
不多是1角秒。



S E T 0 R A D E C

T R I C 0 0 0 0 0 1 1 1 1 1
电机速度设定

功能： 设定 trac（跟踪） guid（导星） find  slew  对应的速度数值越大转速越快；每种转速先计算出需要的脉冲速度；然后
（ 20000/（此速度））-1；输入即可实现此速度转动

键盘：接受所以数字键上一个下一个上翻页下翻页，输入，退出，菜单

此处设定的是电机在不同状态下的转速其中最关键的是：跟踪速度（trick）和Guide（导星）速度。

跟踪速度计算以144齿赤道仪;16细分1.8度步进电机外加3:1传动为例：

蜗杆是10分钟转一圈；那么步进电机就是10分钟3圈；此时电机走的步数是
360度/1.8(每步角度)*3（传动比）*16（细分数）=9600步；电机每秒走的步数为：9600/600（10分钟秒数）=16步/秒

控制板产生步进电机驱动脉冲频率计算为 F=20000/(t+1); t 为此界面需要输入的参数；反过来 t=20000/F-1；带入F=16；
那么跟踪速度参数 t=20000/16-1=1249；如此就计算出了跟踪速度。RA Guide 速度如果是2X 导星那么 F=16X2=32，那么
Guide 参数t=20000/32-1=624；
DEC 的跟踪速度无效（默认不用输入）。DEC 的Guide 速度如果是2X导星速度的话 DEC Guide speed =RA Trick 速度。
如果用小于 2X 导星 dec 比如1.5X 导星那么DEC的Guide 速度是 RA 速度的
0.5倍；以刚才为例；RA trick 脉冲速度是16HZ；那么DEC 0.5X 速度就是8Hz；对应DEC 参数就是 t=20000/8-1=2499；

其余的 center find slew 等速度没有太多限制基本按照 center=4X find=32x slew=200x 设定；根据自己喜好自己来；而且RA
和DEC t 可以设置相同没有关系。

电机速度设定



LX75 测试

F=250MM 导星

忙跟 F=250MM 导星



启动windos 超级终端



进入超级终端后点击属性

我的xp 插入板子后系统认作 com6

选择系统认出的板子com 口

然后点击配置

使用上面配置

注意数据流控制

完毕后点击确定

所有完毕后菜单>呼叫无异常系统联机
成功



联机成功后在窗口内输入 :UP# 冒号U+P+#

注意大小写此时窗口没有回显要盲打。输入无误
后窗口出现：

此时按下按键 d 进入升级状态（注意是小写）此时有几秒的
等待时间如果等待时间没有输入d 系统就正常启动了将错过
升级，必须从新输入 :UP# 再次从来

及时按下 d 后出现如下内容并在终端上连续打
出C 等待输入升级文件

出现连续显示C 提示后操作菜单>传送>发送文件



点击发送文件后出现下面窗口，点击浏览选择待升级用
的bin 文件

下面协议部分选择 Xmodem 然后点击发送

下面是发送窗口虚线内显示发送进度，发送完毕后此窗
口自动消失此时如果升级成功

升级成功标志

系统将从新启动

系统有bug 并改正后一般我会通知
大家并发送bin升级文件



Skychar 设定步骤

1：菜单望远镜系统设定望远镜页面

如果不是中文可以在语言里面

设置语言选项



Skychar 设定步骤

1：菜单望远镜 控制面板将显示如下界面

切换到端口
页面按照右
图设定 com 
由你的电脑
决定然后
save seting



Skychar 设定步骤

1：回到坐标系点击 Connect 系统将连接到
Goto 并在 RA DEC 处显示当前坐标如果没有
成功检查连接设备软件设定是否有异常



Skychar 设定步骤

1：赤道仪校准

调整迟到让望远镜指向一个你认识的星座

在星图上找到此星座鼠标右键菜单>望远镜>同
步

操作之后 Goto 当前坐标将
和同步坐标保持一致完成1
星校准

接下来就可以享受Goto 带
来的乐趣了在星图上找到
药goto的目标后选中右键 >
回转镜子将转向你的目
标。（别忘了速度设定太

慢了可能要睡着的）

转动过程LCD 和

控制面板坐标

都会跟着变化

星图上面有一个

圆圈显示望远镜

经过的位置。



Guidemaster 设定

回程如果过大此处数据

加大



导星镜焦距

赤纬最大误差

赤经最大误差
每次转动延迟

最大纠正时间长多

报警

除了焦距其他使用默认即可



连接成功后界面上将出现下面内
容点根自动速度变为 Guide

如果你已经连接好了摄像头那么

就可以开启摄像头了

摄像头开启后你可以看到图像并
且界面出现点击第三个按钮进行

赤道仪校准



校准时让星点出现在你的屏幕
上软后点击他会询问是否自
动寻找星点点击是即可校准

完毕后出现如下窗口

如果你的摄像头上下左右和赤道
仪的运动吻合这种十字和底图也
是吻合的，虽然gm没有要求2着
必须吻合，但是好像基本吻合是
效果较好

一般这个十字越工整说明你的赤

道仪刚性越好

回程误差

摄像头角度

RA 跑的距离

DEC 跑的距离

赤道仪过差

提示回程太
大会前面设

定加大原来
的数据



校准完毕你就可以进行导星
了。。。。。。。。


