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将 CEM60 从箱子中取出前请先仔细阅读快速使用手册！ 

本产品属于精密仪器，并且使用了磁性齿轮啮合机构。请在装配赤

道仪前仔细阅读快速使用手册，请在操作赤道仪前仔细阅读本产品

说明书。 

在松开或调整齿轮锁紧机构时请扶稳赤道仪，以避免发生人身伤害

和/或设备损坏的情况。任何不当操作导致的损坏将不在艾顿的保修

范围。 

如果您还有其他问题请通过 support@ioptron.com 联系我们。 

 

警告 

禁止在未采取适当保护措施的情况下使用望远镜观察太阳！通过望

远镜直视太阳或附近区域将瞬间对眼睛造成永久性伤害。 

儿童必须在成人的协助下使用望远镜。 
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1. CEM60 介绍 

欢迎新型赤道仪——艾顿®中央平衡式赤道仪，或简称为 CEM！其独特的设计保持了负载始

终位于重心，具有天然的稳定性。这意味着赤道仪本体相对于最大载重可以做得更轻，因此

作为一台天文台级别的赤道仪，它具有更强的便携性，也更易于在远程台安装。可调节的重

锤杆能够在低纬度地区使用时防止重锤碰撞到脚架。由于赤纬轴不会遮挡极轴镜，因此可以

在任何时候都可以对极轴操作。 

CEM60™赤道仪装备了最高端的 GOTONOVA®  GOTO 技术，使其成为最为强大和精准的赤道

仪之一。TheGo2Nova®  8407+手柄的数据库包含了超过 30 万个天体数据，可以精确指向最

暗的天体。其他特性包括使用了磁性齿轮啮合系统，有效地减少了齿轮间隙。赤经/赤纬轴

传动系统都使用了这种磁性齿轮啮合系统；纬度调节机构使用了涡轮蜗杆系统，提高了对极

轴的精度；以及一套内置的电缆管理系统供用户自定义使用。 

特性： 

 低自重，高载重的中央平衡式赤道仪设计 

 适合目视观察和天文摄影的高精度赤道仪 

 正在申请专利的非接触式磁性齿轮啮合机构 

 27.2kg 载重，12.3kg 自重 

 赤经赤纬轴都有离合机构，方便平衡控制 

 可调节重锤杆，可用于低纬度地区 

 涡轮蜗杆方式的纬度调节机构在校对极轴时提供更高的精度 

 稳固的纬度锁紧机构 

 方位角微调系统，方便对水平方位进行调节 

 高精度步进电机在 GOTO 和跟踪时提供了 0.06 角秒的精度 

 永久周期误差校正（PPEC）（CEM60）和实时周期误差校正（RPEC）（CEM60-EC） 

 带有照明分划板，精确校准后的 艾顿 AccuAlign™ 极轴镜为极轴校准提供快速明确的指

引 

 为看不见北极星的用户提供手控器极轴校准程序 

 为远程台提供的 AutoZero™自动零位校准技术 

 Go2Nova® 8407+手柄采用了高级 GOTONOVA®  GOTO 技术，内置加热装置以及红色背部

照明灯 

 内置兼容 ST-4 导星接口 

 内置 32 通道 GPS 
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 内置用户可自定义的电缆管理系统 

 兼容 Vixen/Losmandy 两种鸠尾板的鸠尾槽 

 150mm 底盘尺寸，可选 2 英寸重型不锈钢三脚架（8kg）、立柱或半立柱 

 可选可充电电池重锤 PowerWeight™ 
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2. CEM60 概览 

2.1. 附件清单 

装箱清单 

您的 CEM60 被装入两个箱子中，第一个箱子包括 CEM60（#7200）或 CEM60-EC（#7201）赤

道仪本体、手柄、重锤杆以及附件，放置在一个坚固的铝箱里，另一个箱子里放置了一个 9.5kg

的重锤。清单如下： 

 艾顿® CEM60 赤道仪（#7200，银色螺丝）或艾顿® CEM60-EC 赤道仪（#7201，高精版，

使用红色螺丝） 

 Go2Nova® 8407+手柄 

 一个 9.5kg 重锤 

 不锈钢重锤杆 

 带有 LED 照明分划板的极轴镜以及电源线 

 AC 适配器（100V-240V） 

 手柄连接线（6P6C RJ11 转 RJ11，直连线） 

 串口线（RS232 转 RJ9） 

 标准车载 12V 电源线 

 铝箱 

 快速上手指南 

可选部件 

 2 寸三脚架（#8021ACC） 

 42 寸立柱（#8033）或 48 寸立柱（#8030） 

 半立柱（#8034） 

 微型立柱（#8032） 

 StarFi 无线适配器（#8434） 

 使用 FTDI 芯片的 USB 转 RS232 连接线（#8435） 

 PowerWeight™可充电电池重锤 
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在线资源 

 快速上手指南 

 本说明书 

 安装提示 

 手柄和赤道仪升级固件 

 艾顿 ASCOM 驱动 

 顾客回访 

 附件 
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2.2. 辨认部件 

 

 

 

 

 

图 1：CEM60 辨认 

2.3. CEM60 赤道仪接口 

赤道仪上的接口 

 

图 2：CEM60 上的接口 

I/O:电源开关 

DC 12V:赤道仪供电直流电源接口（2.1mmX5.5mm 母口，内正） 

PORT:连接其他艾顿配件的预留接口，例如电动调焦座或天文圆顶控制。禁止将导星相机的

ST4 控制线接入此接口，否则可能烧坏赤道仪或导星相机电路板 

极轴 
鸠尾槽 

赤纬轴离合 

赤纬轴驱动单元 

极轴望远镜盖 

纬度锁紧夹 

方位角调节螺丝 

可选三脚架 

极轴盖 

重锤杆调节 

重锤杆连接处 

重锤锁紧螺丝 

重锤安全螺丝 
方位角锁紧螺丝 



 

12 

 

HBX(HandBox):用于连接 8407+手柄 

GUIDE:兼容 ST-4 自动导星接口 

RS232:用于计算机控制赤道仪或升级赤道仪固件的串口 

赤纬轴单元 

Reticle:赤道仪极轴镜照明分划板或照明目镜电源（1.3mmX3.5mm，母口，内正） 

 

图 3：赤纬轴上的极轴分划板照明电源接口 

2.4. CEM60 齿轮离合器 

CEM 齿轮啮合系统使用了磁性齿轮啮合系统以达到最佳的齿轮传动效果。将离合螺丝顺时

针拧到底可以将齿轮与蜗杆分离，逆时针转动可以使两者啮合，如同赤道仪上标注的那样。

锁紧螺丝禁止在锁紧和非锁紧之间的位置停留。保持锁紧螺丝在中间的位置可能损坏齿轮或

蜗杆。 

警告：操作赤道仪离合螺丝时必须扶稳赤道仪，否则可能产生人员受伤或器材损坏

的后果 

 

图 4:CEM60 的赤经离合螺丝（左）和赤纬离合螺丝（右） 
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2.5. CEM60 电缆管理系统 

CEM60 预先设计了电缆管理面板，这允许用户在连接

各类配件和照相器材的时候线缆不至于缠绕在一起

甚至在赤道仪 GOTO 或跟踪的时候挂住。如图 5 所示，

线缆管理系统面板包含以下连接： 

 2 个 12V 电源输出口（2.1mmX5.5mm，母口）用

于给如 CCD 相机、滤镜轮、电调焦一类的配件供

电 

 4 个 USB2.0 Type A 接口用于连接各类配件 

 1 个 6P6C 接口用于桥接导星接口或使用 6P6C 或 6P4C 接口的配件 

USB hub 是无源的，并且会使用 USB 接口来源的电能（例如电脑上的 USB 接口），因此可用

的 USB 接口数量可能是有限的，这取决于连接设备的功率。 

 

电缆管理系统面板上的接口与极轴镜周围的输入面板连接，

如图 6 所示。 

 1 个 12V 电源输入接口（2.5mmX5.5mm，最大支持 5A

电流）（译者注：唯一一个 2.5x5.5 接口，请注意检查电

源线的兼容性） 

 1 个 USB2.0 Type B 接口 

 1 个 6P6C 接口 

 

希望自定义电缆的用户可以移除鸠尾槽和极轴镜，然后将电

缆穿过极轴镜的安装孔，并将电缆接头接入电缆管理系统面

板。当装回鸠尾槽时，请确认防滑槽和箭头指向赤道仪前方，如图 7 所示。 

 

图 5.电缆管理系统面板 

 

图 6.输入面板 
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图 7:防滑槽和箭头 

2.6. Go2Nova® 8407+手柄 

 

图 8:Go2Nova® 8407+手柄 

图 8 所示的 Go2Nova®  8407+手柄被用于 CEM60 赤道仪上，内置加热装置以保障 LCD 在 -

20℃以下环境中正常工作。正面由大尺寸 LED 屏、功能按键、方向按键和数字按键组成。

赤纬+ 

赤经- 

赤纬- 

赤经+ 

手柄连接线 串口 
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背部有一个红色照明灯，手柄连接线（6 芯）和串口（4 芯）均位于底部。 

2.6.1. 按键说明 

Menu 按键：点击 Menu 按键进入主菜单 

Back 键：回退到上一屏，或中断、取消当前操作，例如 GOTO 

Enter 键：确认输入、进入下一级菜单、选择选项或让赤道仪 GOTO 到某个选中的目标 

方向（▲▼◄►）按键：方向按键用于控制赤经赤纬轴的转动，按住▲(赤纬+),▼(赤纬-)控

制赤纬轴方向运动，◄(赤经+), ►(赤经-)控制赤经轴方向运动。这些按键同时也用于浏览菜

单时移动光标，按住可以快速滚动。 

数字按键：输入数字，也可以控制微调速度（1：1 倍速，2：2 倍速，3：8 倍速，4：16 倍

速，5：64 倍速，6：128 倍速，7:256 倍速，8：512 倍速，9：最大速度） 

灯光按键（☼）：开关手柄背部照明灯 

帮助按键（？）：识别并显示当前赤道仪指向的亮星或深空天体 

STOP/0 按键：在 GOTO 操作时取消 GOTO 操作，也可以在跟踪时开/关跟踪功能 

手柄接口：使用 6P6C RJ11 电缆将手柄与赤道仪连接 

串口：使用 RS232 转 4P4C 电缆将手柄与计算机连接，针脚定义如图 9 所示 

 

图 9：8407+手柄串口针脚定义 

2.6.2. LCD 屏幕 

8407+手柄的 LCD 屏幕可显示 8 行文本（译者注：显示中文时只有 4 行），每行 21 个字符，

如图 10 所示，显示了当前赤道仪的状态。用户界面易于操作。 
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图 10：8407+手柄信息显示屏幕 

1. Target Name/Mount Position——目标名称/赤道仪指向位置，显示赤道仪当前指向目标

或赤道仪位置，有以下几种显示情况 

 Zero Position(零位):GOTO 的基准位置，可以使用“回到零位”或“自动寻找零位”指

令让赤道仪移动到零位 

 User Position(用户位置):赤道仪指向了用户自定义的位置，这个位置可以是天空的某个

目标或简单的使用方向按键控制赤道仪指向的某个位置 

 天体名称，例如“Mecury(水星)”或“Andromeda Galaxy(仙女座星系)”：赤道仪正在跟

踪或 Goto 到的空中目标 

2. Target Right Ascension——目标赤经坐标 

3. Target Declination——目标赤纬坐标 

4. Right Ascension——望远镜当前指向赤经坐标 

5. Declination——望远镜当前指向赤纬坐标 

6. Altitude——望远镜指向高度角（基于当地水平面的目标垂直高度，天顶是 90°） 

7. Azimuth——望远镜指向方位角（正北是 0°，正东是 90°，正南是 180°，正西是

270°） 

8. Local Date and Time——本地时间日期，显示格式为年-月-日 时:分:秒 

9. Mount Status——赤道仪状态，可能的值有： 

 Stop:赤道仪停止移动 

 Slew:赤道仪被使用方向按键控制移动中或在 GOTO 指令执行的过程中，指令可以是

“选择并指向目标”或“回到零位” 

 Tracking:赤道仪正在跟踪的状态 

10. GPS Status——GPS 状态，当赤道仪电源接通时，GPS 的初始状态是“GPS ON”，表示赤
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道仪已连接到 GPS 接收器并且正在搜寻 GPS 卫星，当 GPS 接收器搜寻到卫星并且接收

到 GPS 信号后状态将被修改为“GPS OK” 

11. PEC Status——周期误差修正状态，显示周期误差修正是否开启，默认是关闭的 

12. Tracking Speed——跟踪速度，显示赤道仪当前的跟踪速度模式，可能的值如下： 

 SDRL:赤道仪使用恒星速跟踪 

 Solar:赤道仪使用太阳速跟踪 

 Lunar:赤道仪使用月亮速跟踪 

 King:赤道仪使用 King 速跟踪(译者注：King 速是一种修正大气蒙差的跟踪算法) 

 CSTM:赤道仪使用用户自定义的速率跟踪 

13. Slew Speed——回转速度，赤道仪有 9 档速度：1X, 2X, 8X, 16X, 64X, 128X, 256X, 512X, 

MAX(约 3.75°/秒) 

14. Operation Mode——使用模式：EQ 表示赤道仪正在使用赤道仪模式运行（译者注：相

对于经纬仪模式） 

2.7. 平衡测试 

赤道仪的重锤杆被设计为在赤道仪无负载时可以自平衡，建议测试赤道仪功能时将重锤杆安

装好，如图 11 所示。 

 

图 11:赤道仪初始测试 

如图 12 左图所示，不推荐在未安装重锤杆时转动赤道仪。如图 12 右图所示，只安装主镜或

只安装重锤是操作赤道仪是被禁止的。这将损坏驱动系统的精度。 
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图 12:不要在赤道仪不平衡的时候进行操作，例如只有重锤没有主镜，反之亦然 
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3. CEM60 赤道仪组装 

3.1. 说明 

恭喜，您刚刚购买了一台新型望远镜支架，在低自重的基础上尽可能提升了载重能力，同时

能保持了较高的跟踪精度。因此 CEM60 成为了目视天文观测和天文摄影的绝佳选择。无论

是被永久固定在天文台的立柱上，还是作为在后院、暗夜区的站点或星空大会使用的可移动

设备。 

为了让您的主镜与赤道仪结合发挥出最佳性能，您必须正确组装赤道仪。 

下文在介绍 CEM60 的特殊细节前还包含了一些基本原则，以帮助理解望远镜支架的基本原

理。 

望远镜支架分为赤道仪和经纬仪两种，两种支架都可以让望远镜在沿着两个互相垂直的轴上

进行转动以指向天空的特定目标。 

经纬仪是一种简单支架，具有一个水平轴让望远镜垂直于地平线（高度角）方向移动，以及

一个垂直轴让望远镜在水平方向（方位角）进行移动，从而可以让望远镜指向天空中任何位

置。为了能够实现对天体的追踪功能，经纬仪必须持续在两个轴上移动望远镜，这种方式为

目视和短曝光摄影提供了足够的跟踪精度，但是这种结构会导致承载的望远镜视场中的星星

将围绕跟踪点的中心旋转（场旋）。因此经纬仪支架不适合要求长时间曝光的深空天文摄影。  

赤道仪具有一个指向北天极（在南半球时指向南天极）的轴，称为赤经轴。由于地球自转效

应，天体会随着地球自转在天上移动，赤道仪通过驱动赤经轴朝地球自转相反方向转动来抵

消这种影响。一旦赤道仪的赤经轴准确指向天极，只需要转动赤经轴即可保证跟踪目标，并

且没有场旋。赤经即为于天球的经度，即用角度表示的天体在天赤道上距离 0°参考点（春

分点）的距离。另一个垂直于赤经轴的轴是赤纬轴，用于描述目标距离天赤道的角度。 

上文提到，为了保持对天体的跟踪，赤经轴必须准确的指向天极，艾顿 CEM60 赤道仪具备

的新特性将使得对极轴更为快速和简单。CEM60 包含了调节仰角和方位角的机械调节装置

用于调节赤经轴（也称为赤道仪的极轴）指向天极。这些调节不涉及到任何赤经、赤纬轴的

旋转，因此可以在未安装主镜时进行操作。第一步是粗略调节赤道仪的方位角让赤经轴大致

指向北极方向（南半球指向南极方向），初始方位角调节可以使用指南针，但是注意您所在

地真实北极/南极和地磁北极/南极之间的磁偏角。可以使用赤道仪上的方位角调节螺栓对极

轴的方位角进行精确调节。第二步是通过设置纬度标尺上的纬度到观察者所在地的纬度来调

节极轴与地平线的夹角（高度角），这个操作与地球坐标系与天体的几何关系有关。你可以

通过以下现象得到验证，在北极点（纬度 N90°）北极星与地平线夹角有 90°，或者说在头

顶正上方。以上两步调节使得极轴已经非常接近北天极了。以上两步的精确调节可以结合内

置的极轴镜完成，极轴镜安装在赤经轴中央的安装孔上，可以直接观察天极。为了最大化利

用赤道仪，您有必要了解极轴对齐的概念和赤道仪如何跟踪目标的原理，这有助于您完成一

次正确的极轴校准。现在您可以使用手柄进行一星校准或多星校准，以利用 CEM60 的 GOTO

功能。GOTO 功能可以为您提供了超过 300,000 个天体坐标。 

CEM60 赤道仪是具有精准指向功能的下一代赤道仪，是当今最为完整的天文解决方案。本
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说明书以下的章节提供了正确安装和使用 CEM60 赤道仪更详细的步骤。 

3.2. CEM60 赤道仪组装 

提示：CEM60 赤道仪是精密天文仪器，我们高度推荐您在开始组装前完整阅读说明书并熟

悉每个部分的名称和功能。 

警告：严禁摇晃重锤杆，这会损伤齿轮、蜗杆以及驱动系统，这类损伤不在保修

范围内 

 

警告：使用离合螺丝可以帮助你精确控制赤道仪平衡，这同时意味着当离合螺丝

处于离合状态时赤道仪和主镜可以自由转动，谨记在松开离合螺丝或调解的时候

扶稳主镜和赤道仪 

 

第一步：将赤道仪从安全箱中取出 

赤道仪在运输时松开了赤经轴离合螺丝，从安全箱中取出赤道仪前确认已逆时针旋紧离合螺

丝（图 13） 

 

图 13:取出赤道仪前锁紧离合螺丝 

 

图 14:不锈钢杠杆 

CEM60 赤道仪上附赠了一个不锈钢杠杆，可以从赤道仪本体上找到并抽出（如图 14）（译者

注：也可能在中部卡住赤经轴转轴的位置），可以用于拧紧安装螺栓或者纬度锁紧夹。 

第二步：固定赤道仪 

赤道仪具有 150mm 直径底座，能够安装在可选的艾顿 2 寸三脚架或立柱上。如果您打算使

用自己的三脚架或立柱，请确保有两个相距 130mm 的 M8 螺纹孔以及一个φ12mmX15mm

的中心柱。 

附件中有两套安装螺柱和方位角固定螺母，将两个螺柱安装到艾顿三脚架或立柱上（如果您
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使用的是这些配件），如果脚架/立柱上有调节用销钉，请先拆下它们。使用边缘成对的螺纹

安装孔来安装螺栓，使用不锈钢杠杆拧紧螺栓，并转动三脚架或立柱确保它们位于三脚架/

立柱的东面和西面。 

   

图 15:赤道仪固定螺柱和锁紧螺母 

松开方位角调节螺栓，留出足够的空间防止卡住固定螺柱，将赤道仪放置到三脚架上，确保

赤道仪头部对准北方（南半球对准南方），套上塑料垫圈（可选）并将方位角锁定螺丝拧到

固定螺栓上，直接用手拧紧它们（译者注：不用太紧，稍后需要对极轴），调节三脚架或立

柱使得赤道仪安装面保持水平（译者注：可以观察赤道仪上自带的水平泡）。 

 

图 16:安装赤道仪 

固定螺柱 

锁紧螺母 

方位角调节螺栓 

固定螺柱 

塑料垫圈 
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第三步：调节纬度 

当前步骤需要您了解您所在地的纬度信息，这个信息可以在 8407+手柄完成 GPS 搜星和定位

后读取，也可以通过在线 GPS 导航系统获取，或者通过带有 GPS 传感器的移动电话获得。

您必须在每次明显地改变观测地后修改这个纬度设置，这将直接影响到赤道仪的 GOTO 精

度。 

 

图 17:设置纬度 

稍稍松开纬度锁紧夹，拧纬度调节螺栓直到指针指向您所在的纬度位置。完成的时候拧紧

纬度锁紧夹。 

这时，赤道仪底面水平且指向正北（南半球指向正南），纬度已设置完毕，极轴应该很接近

北天极了。指向精度应该能够满足目视跟踪或短焦短曝光天文摄影了。（例如在主镜上背负

一个相机进行拍摄） 

第四步：安装重锤杆 

不要用力晃动重锤杆，否则会损伤赤道仪齿轮系统！ 

CEM60 重锤杆连接处有 3 个螺栓：重锤杆锁紧螺栓、另一侧的位置调节螺栓、以及低纬度

调节螺丝。 

安装重锤杆： 

(1) 松开重锤杆锁紧螺栓和另一侧的位置调节螺栓，为重锤杆留出足够空间 

(2) 将重锤杆插入连接孔，确保重锤杆圆头插到底 

(3) 拧紧上方的重锤杆锁紧螺栓，穿过重锤杆中间的圆孔 

(4) 拧紧重锤杆位置调节螺栓 

纬度调节

螺栓 

纬度锁紧

夹 
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图 18:安装重锤杆 

如果您的重锤杆系统是两部分组成的，此时重锤杆顶部是预先安装好的，只需要简单的将

重锤杆拧进去即可。（译者注：本人买到的就是这种） 

所有的三个螺栓，重锤杆锁紧螺栓、重锤杆位置调节螺栓和低纬度调节螺栓都被预先安装

进去了，您只需要在调节的时候拧一下它们即可。 

 

图 19:两部分的重锤杆安装方法 

在非常低的纬度地区（<10°），将低纬度调节螺丝往里拧深一点，保证重锤不会碰到三脚

架/立柱，然后拧紧位置调节螺栓和锁定螺栓。 

低纬度调

节螺栓 

重锤杆固

定螺栓 

重锤杆位置

调节螺栓 插入重锤杆 
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图 20:为低纬度地区调节重锤杆 

 

图 21:安装重锤 

第五步：安装重锤 

在未安装重锤时，确保赤经赤纬离合螺丝处于锁紧状态，防止赤道仪因突然移动导致人身伤

害或者齿轮系统和您的设备的损坏。 

在安装重锤的时候确保赤道仪处于零位（重锤杆指向地面）。 

在装上重锤前松开赤经轴离合螺丝，解锁赤经轴。卸下重锤杆尾部的安全螺栓。将重锤套在

重锤杆上，并拧紧锁定螺丝将重锤锁定在重锤杆上。谨记安装重锤后将重锤杆尾部的安全螺

栓安装回去，防止设备损坏或人身伤害。随后锁紧赤经轴离合螺丝。 

警告：在安装重锤和负载（译者注：如望远镜等）的时候保持赤道仪处于零位位

置 
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警告：零位是赤道仪唯一的安全位置，除非赤道仪已完成平衡调节 

 

 

第六步：平衡负载 

在安装完望远镜和各类设备后，赤道仪必须在赤

经、赤纬两个轴都完成平衡调节来保证赤道仪的

驱动组件承受的压力最小。 

警告：在赤经或赤纬离合螺丝松开后，

望远镜可以自由摆动。确保松开离合螺

丝前扶稳望远镜设备，防止其摆动导致

人身伤害或设备损伤。 

CEM 离合系统使用了磁性啮合系统以达到最优的

传动效率。将离合螺丝顺时针拧到底可

以松开将齿轮和蜗杆离合，逆时针转动

将会使齿轮和蜗杆啮合，如同赤道仪上

标注的那样。当齿轮啮合的时候您可能感觉到一声“咔哒” 

警告：赤道仪平衡必须在离合螺丝处于离合状态时进行操作，否则可能损坏齿轮系统 

当相应的离合螺丝松开时，赤经轴的平衡调节需要调节重锤在重锤杆上的位置，赤纬轴的平

衡需要移动望远镜。应该在所有设备都已经安装完毕，固定在鸠尾槽上或望远镜抱箍上以后

进行平衡调节。 

一次只应该调节一个轴的平衡，并且应该从赤纬轴开始调节。调节完毕时应该做第二次确认

确保赤道仪在赤经、赤纬轴上完全平衡。 

平衡调节完毕后应该回到赤道仪零位，即重锤杆指

向地面，望远镜处于最高的位置。 

第七步：连接电缆 

将12V直流电源插入DC12V电源接口，将Go2Nova®  

8407+手柄连接到同侧的 HBX 接口。 

第八步：设置离合螺丝位置 

平衡调节后将两个离合螺丝都拧到锁紧的位置，保证齿轮处于紧密啮合的状态，逆时针转动

离合螺丝直到您感觉已经到头，但不要拧的太紧。以下更多的调整可能是必要的。 

开启赤道仪电源，按 9 键将赤道仪的速度调节到最高（MAX）,按下方向按键来确认齿轮啮

合状态，如果在转动的时候赤道仪电机发出摩擦声（这没有伤害），表明离合螺丝太紧了，

适当松开 1/16 或 1/8 圈然后再次确认。如果在赤经或赤纬轴出现多余的转动（打滑），表示

 

图 22:离合螺丝 

 

图 23:连接电缆 
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齿轮和蜗杆没有紧密啮合，把离合螺丝逆时针再拧紧一点。您可能需要在负载变化时重新调

节。 

第九步：设置手柄 

CEM60 内置了 GPS 接收器，可以在与卫星建立连接后接收当地的时间和经纬度。然而，您

依然需要进行一些设置来反应您的所在地信息，例如时区和是否使用夏令时。这些信息与经

纬度一起都会被缓存到手柄的存储器中，直到它们需要变更。 

空旷无遮挡的环境是 GPS 接收的必要条件。GPS 被安装在赤道仪的一侧，被一个黑色塑料盒

保护。当 GPS 模块难以接收卫星信号，您可以旋转赤经轴，让 GPS 模块不被赤道仪本体和

望远镜遮挡。 

设置手柄，按 MENU 键并选择“参数设置” 

 

按下 ENTER 键，选择“时间地理位置设置” 

 

自动寻星 

同步到目标星 

校准 

参数设置 

电动调焦座 

PEC 选项 

望远镜归位 

编辑自定义星表 

固件信息 

望远镜零位 

时间地理位置设置 

蜂鸣器设置 

显示相关设置 

设置导星速率 

设置跟踪速率 

设置归位位置 

中天反转设置 

低于地平线设置 

设置极轴照明灯 

加热手柄 

语言（译者注：新增） 
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按下 ENTER 键，将显示以下屏幕 

 

（译者注：新版固件有所调整，例如 Daylight Saving Time 到了第一行） 

设置本地时间 

当 GPS 连接成功后时间会自动同步到卫星。当赤道仪无法与卫星建立连接时可以手动输入

时间。使用◄或►键来移动光标，使用数字键输入时间。使用▲或▼键可以切换夏令时

（Daylight Saving Time）后面的 Y 或 N 以及 UTC（国际标准时间，即 0 时区的时间）前

面的正负号。长按方向按键可以快速移动光标。 

为了手柄正确反应出当地时间，必须设置时区信息。使用◄或►键将光标移动到第三行，即

UTC 开头的那行来设置时区信息，时区间隔是 60 分钟。例如： 

波士顿为“UTC -300 Minutes” 

洛杉矶为“UTC -400 Minutes” 

罗马为“UTC +60Minutes” 

北京为“UTC +480Minutes” 

悉尼是“UTC +600Minutes” 

整个北美地区的时区都是 UTC-，如下表所示，因此如果您在北美或南美请确保上面显示的

是“UTC -”而不是“UTC +” 

时区 夏威夷 阿拉斯加 太平洋 MST 中部时间 东部时间 

与国际标准

时间差距小

时 

-10 -9 -8 -7 -6 -5 

输入的 UTC -600 -540 -480 -420 -360 -300 

修改分钟时，移动光标到每一位，然后使用手柄上的数字键直接修改。使用▲或▼键切换正

负号，当时区修改完成后，按 ENTER 键回到之前的屏幕。注意可以输入分数时区。 

不要手动添加或减少一小时以体现夏令时，只需要在 Daylight Saving Time 后修改为 Y 即

可。 

世界上其他地区的用户可以在互联网上查询自己所在的时区。 

2014-03-09 10:19:18 

Daylight Saving Time Y 

UTC -300 Minute(s) 

Longitude:W071d08m50s 

Latitude: N42d30m32s 

Northern Hemisphere 
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设置观测点坐标 

第 3、4 行分别显示了所在地的经纬度（译者注：口胡！明明是第 4、5 行），经纬度信息将

在 GPS 接收器成功连接到卫星后自动更新数据。“W/E”表示东西半球，“N/S”表示南北半

球，“d”表示角度；“m”表示角分，“s”表示角秒。 

在可能的情况下，GPS 接收器接收卫星信号，您可以手动输入所在地的经纬度。使用◄或►

键移动光标，使用▲或▼键可以在 W/E 以及 N/S 之间切换。使用数字键可以修改经纬度的

数字。出发前先做功课查好观测地的经纬度信息是一个好习惯。 

观测地的经纬度信息可以从智能手机、GPS 接收器或互联网获取，使用角度表示的格式可

以将小数乘以 60 来获得度分秒格式的数据。例如：N47.53 可以表示为 N47°31′48″ ：

47.53°=47°+0.53°；0.53°=0.53x60′=31.8′；0.8′=0.8x60″=48″，因此 47.53°

=47°31′48″。 

选择南/北半球 

如果极轴指向北天极，就将赤道仪设置到北半球，如果赤道仪指向南天极，就将赤道仪设置

到南半球。使用◄或►键移动光标，使用▲或▼键可以在“Northern Hemisphere(北半球)”

和“Southern Hemisphere(南半球)”间切换。 

举例说明，如果您在中国，就设置为北半球。 

时间和地理位置信息将被存储在手柄的存储芯片上，如果您没有前往另一个观测点，这些信

息就不用改变。 

检查手柄电池 

手柄内置标准时钟，每次开机的时候都应该显示正确的时间。如果时间出现错误，

请检查手柄内电池的电量，并在必要的时候更换。电池使用 3V，CR1220 纽扣电

池。 

第十步：进行极轴校准 

CEM60 的一个特性与传统的德式赤道仪不同，就是是极轴镜与赤纬轴没有关联，因此极轴

镜在任何时候都可用。这意味着您可以在赤道仪跟踪的任何时候都可以进行极轴校准操作。 

为了赤道仪能够正确地跟踪，有必要进行精确的极轴校准。 
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图 24:极轴校准 

如图 25 所示，极轴镜分划板上的分划线圆周在角度轴上被分为 12 个小时，每半小时一个

刻度。（小刻度有 20 分钟和半小时两种规格）。另外还有 2 组共计 6 个同心圆，分别被标记

为 36′到 44′和 60′到 70′。36′到 44′的同心圆用于北半球极轴校准中的北极星，

60′到 70′的同心圆用于南半球的极轴校准的南极座σ。 

   

快速极轴校准 

(1) 让 CEM60 底部水平并且回到 0 位。确保望远镜与赤道仪的极轴平行（译者注：似乎没

必要），如果望远镜有寻星镜，确保寻星镜和主镜平行。将极轴镜两端的盖子取下。 

 

图 25:极轴镜 

 

图 26:极轴镜照明 LED 

极轴 

赤纬轴驱动 

极轴望远镜盖 

纬度锁紧夹 

方位角调节螺丝 

极轴盖 

纬度调节螺栓 

方位角锁紧螺丝 
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(2) 使用极轴照明电缆，一端接入照明 LED 接口（图 26），另一端接入赤纬轴驱动器旁边的

分划板照明灯电源接口（图 3），将赤道仪电源打开，使用手柄（“参数设置”=>“设置

极轴照明灯”）调节照明亮度。 

(3) 调节极轴镜刻度盘让 12 保持在顶部，您可以使用极轴镜上面的水平泡作为参考。 

(4) 使用手柄（MENU=>“校准”=>“显示极星位置”）在 LED 屏幕上显示极星当前的位

置，显示效果如下图左图所示。举例：美国波士顿(北纬 42°30′32″，西经 71°

08′50″, UTC +300 分钟, 使用夏令时)，在 2010 年 5 月 30 日 20:00:00 时北极星的位置

在 1hr 26.8m，r=41.5m。 

(5) 通过极轴镜找到北极星，使用方位角调节和纬度调节螺丝控制赤道仪在两个方向上移

动，将北极星放置到极轴镜分划板的相同位置。本例中，北极星（Polaris）被放置于半

径 41.5 分以及 1 点 26.8 分的角度上，如图 27（b）所示。 

 

（a）                                          （b） 

图 27:北极星在手柄上（a）和极轴镜分划板（b）的位置 

提示：如果您在南半球，南极座σ被选为极轴校准星。例如：在澳大利亚悉尼（南纬 33°

51′36″，东经 151°12′40″），UTC+600 分钟，南极座σ位于半径 64.4 分，角度 1 点 21.8

分钟。 

亮星极轴校准 

如果极星不在视野内（被遮挡），您可以使用两颗亮星进行极轴迭代校准以确定极轴位置。  

(1) 保持赤道仪底面水平并且处于零位位置。保持望远镜和极轴平行，如果有寻星镜，确保

寻星镜与望远镜平行。 

(2) 使用手柄（MENU=>“校准”=>“极轴迭代校准”）可以显示天顶附近亮星的高度角和方

位角。选择一个可见的位置比较高的亮星作为校准星 A，遵循手柄的说明，只调节纬度

调节杆和手柄上的◄或►键将亮星移动到目镜的中央，调节完成的时候按下 ENTER 表

示确定。然后选择一颗靠近地平线的亮星作为校准星 B，只使用方位角调节螺栓和手柄

上的◄或►键将亮星移动到目镜的中央（▲或▼键在此时禁止使用）。按 ENTER 键完成

校准。 

(3) 赤道仪随后会转回校准星 A，重复以上步骤。直到 GOTO 的误差可以忽略不计时表示迭
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代校准已经完成，按下 BACK 键退出极轴迭代校准。 

提示：强烈建议使用带有十字准星线的目镜进行校准 

提示：由于校准星在空中的位置关系，它们在目镜中的移动可能不是互相垂直的。 

第十一步：将赤道仪返回零位 

在极轴校准和平衡调节之后，将赤道仪返回零位，如图 28 所示。零位时赤道仪的重锤杆应

该指向地面，望远镜位于最高的位置。主镜应当平行于极轴，指向天极方向。输入 MENU=>

“零位”=>“返回零位”或 MENU=>“零位”=>“自动寻找零位”。当赤道仪自动停止的时

候，松开赤经或赤纬离合螺丝，将赤道仪调节到正确的零位。每次调节后记得锁定当前轴。 

请在第一次使用或更新过固件后重新设置零位。 

 

图 28:零位 
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4. 开始使用 

为了体验 GOTONOVA®的完整 GOTO 功能，在开始观测前对赤道仪进行正确设置是很重要

的。 

4.1. 设置赤道仪和极轴校准 

依据 3.2 节调节 CEM60 赤道仪，确保赤道仪底部水平，开启赤道仪电源开关，当赤道仪 GPS

接收器成功搜星后手柄上将显示 GPS OK，并且赤道仪会自动更新时间和地理位置信息（这

些信息可以依据前面章节进行手动设置）。将望远镜和附属设备安装到赤道仪上，仔细地调

解赤经、赤纬轴平衡，使用快速极轴校准或亮星极轴迭代校准方式对好极轴。 

当赤道仪开启后，输入 MENU=>“零位”=>“回到零位”，进行零位检查。确保重锤杆指向

地面，主镜位于最高位置，与极轴平行并指向天极方向。如果赤道仪不在零位，松开赤经或

赤纬轴离合螺丝将赤道仪调整到零位。 

例外情况是赤道仪在关机前被切换到归位位置开机（MENU=>“望远镜归位”） 

4.2. 手动控制赤道仪 

赤道仪现在可以使用手柄控制观测天体了。使用方向键（◄►▲▼）将望远镜指向预定的天

区，使用数字键调整转动的速度，按下 STOP/0 键开始跟踪。 

4.3. 一星校准 

赤道仪设置完毕后，使用“一星校准”可以修正零位误差或线性误差。 

使用（MENU=>“校准”=>“一星校准”）可以进行“一星校准”程序，手柄将显示一个校准

星，使用▲▼键切换不同的校准星，然后按下 ENTER。当赤道仪指向目标后，使用方向按

键将目标移动到目镜中央，然后按下 ENTER 完成校准（更多校准细节在 5.3 节） 

4.4. GOTO 到月球或其他天体 

现在，赤道仪已经做好了 GOTO 的准备，使用高级 GOTONOVA®技术，赤道仪可以自动转向

和跟踪目标，赤道仪内置了庞大的天体数据库，这里我们以月球为例。 

按下 MENU=>“自动寻星”，选择一个菜单，例如“Solar System(太阳系)”，选择自己感兴趣

的目标，例如“Moon(月球)”，按下 ENTER 键，赤道仪就会自动转向月球并且开始跟踪。如

果目标不在目镜中央，您可以使用方向键把目标移动到视野中心。使用 MENU=>“同步到目

标星”可获得更好的体验。 

4.5. 天体识别程序 

8407+手柄具有一个天体识别程序，在设置正确的时间和地理位置，并且完成极轴校准后，
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手动或使用 GOTO 功能将望远镜转向一颗亮星，按下 HELP(?)按键可以识别当前望远镜指向

的星星，如果附近有亮星也可以查看到。 

4.6. 关闭赤道仪 

当您结束观测的时候，可以简单地关闭赤道仪电源，然后将赤道仪从三脚架上卸下。 

如果赤道仪被放置在立柱或者天文台内，建议您将赤道仪返回零位或望远镜归位。这可以保

证在赤道仪没有被移动的前提下，您再次使用赤道仪时无需再做一遍校准操作。 

4.7. 将赤道仪放回安全箱 

在将赤道仪从三脚架或立柱上卸下前，确保赤道仪的离合螺丝被完全锁紧，将赤道仪放回安

全箱，在运输赤道仪的过程中请将赤道仪的赤经轴离合螺丝顺时针转动直至完全离合。 
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5. Go2Nova® 8407+手柄完整菜单 

5.1. 自动寻星 

按下 MENU 按键，在主菜单中选择“自动寻星”，选择您需要观测的目标并按下 ENTER 键。 

Go2Nova® 8407+手柄包含了大约 358,000 个天体的数据库。使用◄►按键移动光标，使用数

字键输入数字或▲▼键切换数字，按住按键可以快速翻页。“ ”符号表示天体在地平线以

上，“ ”符号表示天体在地平线以下。在部分分类里手柄不会显示地平线以下的目标。 

5.1.1. Solar System(太阳系天体) 

包含了太阳系的 9 个天体（译者注：除地球以外的 7 颗行星，加上太阳，月球，共 9 个） 

5.1.2. Deep Sky Objects(深空目标) 

当前菜单包含了太阳系以外的天体，例如恒星系、星团、类星体、星云。 

 Named Objects(著名天体)：包含了 60 个具有常用名称的深空天体，列表详见附录 E 

 Messier Catalog(梅西耶星表)：包含了梅西耶所有 110 个天体 

 NGC Catalog(NGC 星表)：包含了 7840 个天体 

 IC Catalog(IC 星表)：包含了 5386 个天体 

 UGC Catalog(UGC 星表)：包含了 12921 个天体 

 MGC Catalog(MGC 星表)：包含了 30642 个天体 

 Caldwell Catalog(Caldwell 星表)：包含了 109 个天体 

 Abell Catalog(Abell 星表)：包含了 4076 个天体 

 Herschel Catalog(Herschel 星表)：包含了 400 个天体 

5.1.3. Stars(恒星) 

Named Stars(著名恒星)：包含了 195 颗具有常用名的恒星，详情见附录 E 

Binary Stars(双星)：包含了 210 颗双星，详见附录 E 

GCVS：包含了 38528 颗可见恒星 

SAO Catalog(SAO 星表)：包含了 258997 颗恒星，它们都是使用编号命名的 

（译者注：中文版手柄还有具有中文名的恒星表） 
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5.1.4. Comets(彗星) 

包含了 15 颗彗星数据 

5.1.5. Asteroids(小行星) 

包含 116 颗小行星 

5.1.6. Constellations(星座) 

包含了全天 88 个星座，详见附录 E 

5.1.7. Custom Objects(自定义天体) 

允许用户自定义存储 60 个天体数据，包括彗星 

5.1.8. Customer R.A. and DEC(自定义赤经和赤纬) 

您可以在这里直接输入赤经、赤纬坐标进行寻星 

5.2. 同步到目标星 

这个操作可以把望远镜当前指向的目标同步到实际目标的赤经和赤纬。这个操作可以用于修

正 GOTO 误差。在自动寻星后，输入 MENU 然后选中“同步到目标星”然后按下 ENTER，然

后跟随屏幕指示进行校正。这个功能将会使望远镜重新校正已选择的目标。如果需要，同步

到目标星功能可以多次使用，这个功能常用于寻找一颗亮星附近的暗星或星云。 

“同步到目标星”只有在“自动寻星”之后才能使用，调整转向速度可以使将目标移动到视

场中心更简单。只需要输入 1-9 的数字键就可以调整转向速度。默认速度是 64X。 

“同步到目标星”可以使 GOTO 到校准星附近的天体更为精确，这对于寻找暗弱天体意义重

大。 

5.3. 校准 

此功能用于赤道仪对准极轴以及建立一个天空模型来修正赤道仪的 GOTONOVA®。 

手柄包含了两套极轴校准方法。“极轴迭代校准”为天极被遮挡的用户提供了一种使用两颗

亮星进行极轴校准的方案。“两星校准”用于 AccuAlign™极轴镜对极轴后进行进一步校准。 

系统提供了额外三种校准赤道仪 GOTO 功能的方案：“太阳系校准”，“一星校准”，“三星校

准”。赤道仪在执行校准前应处于零位。 
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5.3.1. 极星位置 

当前菜单为使用艾顿®  AccuAlign™ 极轴镜进行快速极轴校准提供了当前极星所在位置。在

北半球显示的是北极星的位置，在南半球显示的是南极座σ的位置。 

5.3.2. 一星校准 

输入 MENU=>“校准”=>“一星校准”，系统将会基于您的所在地和时间计算出地平线上的

校准星。在赤道仪处于零位的时候，使用▲▼键选择一个亮星然后按 ENTER 键，使用方向

键将目标移入目镜视场中心，按 ENTER 键完成校准。如果您的赤道仪被正确安装并且校准

了极轴，一星校准足够提供良好的 GOTO 精度。如果需要进一步提升指向精度，您可能需

要进行三星校准。 

5.3.3. 两星校准 

亮星校准可以提升赤道仪的极轴精度。输入 MENU=>“校准”=>“两星校准”，系统会基于

您的所在地和时间计算出地平线上的校准星。在赤道仪处于零位时，使用▲▼键选择第一颗

校准星然后按 ENTER 键，在赤道仪指向目标后使用方向键将目标移动到目镜视场中心，按

ENTER 键结束。然后手柄会要求您选择第二颗校准星，把第二颗校准星置于目镜视场中心

后，两星校准结束。 

两星校准结束后，高度角和方位角的误差将被显示出来，这个数字可以用于快速极轴校准的

微调。 

例如，屏幕显示了“7.5″low and 4.3″east”，意味着赤道仪极轴指向了天极东部偏下的位

置。（译者注：然而并没有什么卵用，凭手拧来校准这个误差几乎不可能） 

5.3.4. 三星校准 

三星校准可以进一步指出主镜和赤道仪极轴的锥形误差。系统将会使用这些数据来计算

GOTO 模型。如果锥形误差过大，建议在赤纬轴和主镜之间添加垫片来减小它。 

输入 MENU=>“校准”=>“三星校准”，系统会基于您的所在地和时间计算出地平线上的校

准星。在赤道仪处于零位时，使用▲▼键选择第一颗校准星然后按 ENTER 键。使用方向键

将目标移动到目镜视场中心。按 ENTER 完成。手柄会要求您选择第二颗校准星，在校准第

二颗校准星后再选择第三颗校准星。 

三星校准后系统会显示出主镜和赤道仪极轴的锥形误差，系统将会基于此数据修正指向模

型。 

5.3.5. 太阳系校准 

当前菜单使用行星或月亮来作为校准星。按 MENU=>“校准”=>“太阳系校准”可以获得当

前可用的校准目标。其他操作同一星校准。 
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5.3.6. 极轴迭代校准 

这个校准方法允许您在天极被遮挡的时候进行极轴校准。按 MENU=>“校准”=>“极轴迭代

校准”，手柄会显示天顶附近的亮星列表作为校准星 A。根据手柄指示，只使用纬度调节螺

栓和◄►键将校准星 A 移动到目镜中心，按 ENTER 键确认设置。随后，选择地平线附近的

一颗亮星作为校准星 B，只使用◄►键和方位角调节螺栓将目标移动到目镜中心（此时▲▼

键无效），按 ENTER 键确认设置。 

随后望远镜会回到校准星 A 的位置，重复以上过程，直到自动指向目标的误差被降到最低。

按 BACK 键退出校准流程。 

提示：强烈建议使用带照明十字准星的目镜进行本操作 

提示：由于校准星在空中的位置关系，它们在目镜中的移动可能不是互相垂直的。 

5.3.7. 查看模型误差 

这里会显示赤经、赤纬轴的线性误差、极轴误差、主镜和赤纬轴的正交误差、赤纬轴和时角

的正交误差。 

5.3.8. 清除校准数据 

这会清除所有一星校准、两星校准、三星校准的数据。 

5.4. 参数设置 

5.4.1. 时间地理位置设置 

参考第 3.2 章节的第八步 

5.4.2. 蜂鸣器设置 

手柄允许用户部分关闭蜂鸣器声音，甚至进入静音模式。输入 MENU=>“参数设置”=>“蜂

鸣器设置”进入此项设置 
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从三个选项中选择： 

 始终打开：所有的按键操作和赤道仪移动动作都会发出蜂鸣声 

 无键盘音：只有在赤道仪转向某个天体或存在报警信息时发出蜂鸣声 

 始终关闭：所有的声音被关闭，包括指向太阳的报警 

5.4.3. 显示相关设置 

输入 MENU=>“参数设置”=>“显示相关设置” 

使用方向键调节 LCD 对比度，LCD 背光亮度，键盘背光亮度。 

5.4.4. 设置导星速率 

此项高级功能用于导星摄像头使用 Guide Port 或 ASCOM 接口连接并实现自动导星，自动导

星前，需要进行准确的极轴校准。导星速率可选范围从±0.1 到±0.9 倍恒星速率。更详细的

操作根据您的导星软件说明进行。 

 

图 29:导星接口线序 

导星接口的接线如图 29 所示，与星特朗 /Starlight Xpress /Orion Mount /Orion Autoguider 

/QHY5 Autoguider 等产品一致。 

时间地理位置设置 

设置蜂鸣器 

显示相关设置 

设置导星速率 

设置跟踪速率 

设置归位位置 

中天翻转设置 

低于地平线设置 

设置极轴照明灯 

加热手柄 

语言 
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如果您的自动导星接口是和 SBIG 的 ST-I 一致，如同米德/Losmandy/高桥/威信一样，请确

保您使用了正确的导星电缆。详见您的导星摄像头和导星软件的说明。 

警告：禁止将 ST-4 导星线连接 iOptron Port 或 HBX 接口，这可能损坏赤道仪或导

星摄像头的电子元件。 

5.4.5. 设置跟踪速率 

您可以通过此菜单修改赤道仪的跟踪模式。可供选择的选项有：恒星时、月亮时、太阳时、

King 时和自定义速率。自定义速率可以在 0.9900 到 1.0100 倍恒星速之间调整。（译者注：这

里手柄上是这样显示的，实际翻译为恒星速、月亮速、太阳速、King 速更准确） 

5.4.6. 设置归位位置 

您可以在赤道仪关机前将望远镜归位。这对于安装在永久立柱或不需要在观测点之间搬运的

赤道仪意义重大。赤道仪将会保持所有的校准信息和参考点。 

有四种归位位置可选： 

 默认水平位置：将会把望远镜水平放置在赤道仪的右侧 

 默认中天位置：将会把望远镜竖直放置在赤道仪的右侧 

 当前位置：将会把赤道仪放置在当前位置 

 自定义位置：您可以输入任意的经纬度信息 

当赤道仪开机时，将会使用最后一次的配置作为默认设置。 

5.4.7. 中天翻转设置 

当前菜单告诉赤道仪在目标过中天时如何处理。您可以设置赤道仪是否需要中天翻转以及何

时翻转。 

 设置限位：设置赤道仪何时停止跟踪或执行中天翻转。北半球的限制是过中天后 0°到

15°之间（1 小时），南半球限制是 0°到 10°。 

 设置行为：设置赤道仪是否需要执行中天翻转。 

5.4.8. 低于地平线设置 

当前菜单允许赤道仪在目标已经低于地平线但依然可见的情况下继续跟踪。例如在类似于山

顶的超高天文台。开机时的默认设置是禁止，如果有需要您可以设置成允许。 

5.4.9. 设置极轴照明灯 

当前菜单用于调节 CEM60 内置极轴镜照明灯的亮度。如果您有相同接口的照明目镜，您也

可以使用这个菜单来调节其亮度。 
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5.4.10. 加热手柄 

开/关手柄 LCD 背部加热器，当加热手柄功能开启时，加热器将在环境温度低于 0℃（32℉）

自动开启，在环境温度高于 10℃时关闭。 

5.4.11. 赤经轴导星 

这个菜单只对 CEM60 EC 版开放，您可以通过选择“Filter R.A. Guiding(译者注：我买的不是

EC 版，不知道中文版手柄这里显示的是什么)”关闭赤经轴导星，同时允许高精度码盘来修

正跟踪误差。或选择“允许赤经轴导星”允许赤道仪接收来自导星软件的修正指令。 

5.5. 电子调焦座 

这个菜单用于控制艾顿电子调焦座（译者注：并没有见过） 

5.6. PEC 选项 

这个菜单仅对 CEM60 标准版生效。 

5.6.1. PEC 回放 

您可以开启 PEC 回放来提高赤道仪的跟踪精度，尤其是需要长时间曝光时。开机的默认设置

是关闭状态。 

5.6.2. 录制周期误差 

所有的赤道仪的涡轮蜗杆都存在微小的变形，可以使用周期误差校正，或简称为 PEC 功能来

修正它们。PEC 是通过补偿涡轮蜗杆的变形来提高跟踪精度的系统，这对于无导星天文摄影

尤其重要。由于涡轮蜗杆的形变是周期性的，通过录制修正操作来补偿蜗轮蜗杆的形变，并

在后续的跟踪中回放，以修正蜗轮蜗杆形变造成的周期性误差是可能的。 

为了使用 PEC 功能，Go2Nova®手柄首先需要录制周期误差。涡轮蜗杆传动的周期误差将被

用来校正周期误差。 

我们建议使用导星摄像头的自动导星功能录制周期误差。以下是使用 PEC 的过程： 

1. 使用导星摄像头连接赤道仪的导星接口或 ASCOM 接口，并将望远镜以导星的模式安装

在赤道仪上。 

2. 选择 MENU=>“参数设置”=>“设置导星速率”，在 0.10X 和 0.90X 之间选择一个导星速

率，默认是 0.25X。 

3. 按 BACK 键，在菜单中选择“PEC 选项”，选择“录制周期误差”菜单并按 ENTER 键，开

始录制周期误差。 

4. 涡轮蜗杆工作一个周期需要 300 秒，300 秒后会自动停止录制。在记录新的数据前，PEC
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数据将被永久存储于赤经轴驱动电机的存储芯片中。 

5. 如果您希望重新录制周期误差，选择“录制周期误差”并重复录制行为一遍，新的信息

将取代旧的信息。 

5.6.3. PEC 数据完整性 

当前菜单将检查录制的 PEC 数据是否完整。 

5.7. 望远镜归位 

当前菜单将会使望远镜归位到可选的四种位置之一。 

5.8. 编辑自定义星表 

在手柄内置的庞大星表以外，您也可以自行添加、修改或删除自定义天体。这个功能对于新

发现的彗星很有用。您也可以将您自己喜爱的天体添加到这里来让星空畅游更简单。用户可

以存储 60 个包括彗星在内的自定义天体。 

5.8.1. 录入一个新彗星 

选择 MENU=>“编辑自定义星表”来设置自定义天体 

 

选择“用户自定义彗星”来添加、浏览、删除用户自定义的彗星列表。查找彗星星图格式的

轨道参数。例如，C/2012 ISON 彗星的轨道参数如下： 

No. Name Year M Day q e ω Ω I H G 

C/2012 S1 ISON 2013 11 28.7960 0.0125050 1.0000030 345.5088 295.7379 61.8570 6.0 4.0 

选择“增加一个彗星”来添加： 

 

手柄将会以以下方式显示参数： 

用户自定义彗星 

其他天体 

添加一个彗星 

浏览彗星 

删除一个彗星 

删除全部彗星 
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使用方向键和数字键录入参数，按 ENTER 键将切换至确认页，再次按 ENTER 键可以将天体

信息录入用户自定义星表，按 BACK 键可以取消。 

5.8.2. 录入其他天体或观测列表 

按 MENU=>“编辑自定义星表”来设置自定义天体。 

 

选择“其他天体”以录入您的自定义天体。 

选择“添加一个天体”，屏幕上将会要求您输入赤经和赤纬轴坐标： 

 

您可以录入您希望存储天体的坐标，按 ENTER 键以确认。 

这个功能更为实用的特性是存储您喜爱的天体，从而不需要到对应目录下寻找。当“录入赤

经赤纬”屏幕显示时，输入 MENU，将会切换到天体目录，允许您选择一个天体。跟随屏幕

的指示可以添加自己喜爱的天体。按 BACK 键回到上一级菜单。 

按 BACK 键回到子菜单，您可以浏览或删除您不再需要的天体信息。按 BACK 键完成操作。

现在您可以从自定义星表中选择目标进行“自动寻星”了。 

5.9. 固件信息 

当前选项将显示赤道仪的类型，手柄、主板、赤经轴主板、赤纬轴主板的固件版本。 

Enter Comet Parameter 

Date: 0000-00-00.0000 

q: 0.000000 

e: 0.000000 

ω: 000.0000 

Ω: 000.0000 

i: 000.0000 

用户自定义彗星 

其他天体 

Enter R.A. and DEC 

R.A.: 00h00m00s 

DEC: +00d00m00s 
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5.10. 零位 

5.10.1. 回到零位 

将会把望远镜转回零位 

5.10.2. 设置零位 

设置固件中的零位。 

在固件升级后零位是一个未定义的值，也可能由于停电或更换主板电池丢失零位信息。使用

这个菜单设置赤道仪的零位。 

在手动或使用手柄将赤道仪移动到零位后按 ENTER 键即可。 

5.10.3. 自动搜索零位 

在突然断电的情况下，赤道仪可能丢失所有的指向信息。对于使用网络控制赤道仪的远程天

文台来说这是一场灾难。针对这个问题，CEM60 配置了可以寻找零位的程序来初始化赤道

仪。 

选择“自动搜索零位”，赤道仪将会沿着赤经、赤纬轴缓慢旋转寻找零位。当赤道仪找到零

位时，赤道仪手柄会询问您是否需要校准零位。按 ENTER 键确定后，赤道仪会提供校准星列

表用于校准，这可以修正零位的任何误差。另外，您也可以直接按 BACK 键取消校准。 
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6. 保养和维修 

6.1. 保养 

CEM60 在设计上是无需保养的。不要让赤道仪超载。不要摔赤道仪，否则会损伤赤道仪且/

或降低 GOTO 表现和跟踪精度。使用湿布擦拭赤道仪和手柄，不要使用有机溶剂。 

如果您的赤道仪在很长一段时间内不会使用，请卸下望远镜和重锤。 

6.2. 艾顿客户服务 

如果您有任何关于 CEM60 的问题，联系艾顿客户服务部。客服工作时间是周一到周五的东

部时间从 9:00AM 到 5:00PM。。如果您的 CEM60 需要返厂或维修，请先写 Email 或致电到艾

顿售后服务部，在将赤道仪寄回厂家前取得返厂授权（RMA#）。请描述问题的性质并提供您

的姓名、地址、email、支付信息和联系电话。我们发现大部分问题可以直接通过邮件或电话

解决，请事先联系艾顿售后避免不必要的返厂维修。 

强烈建议您发送技术问题到 support@ioptron.com，美国的联系电话是：1.781.569.0200。（译

者注：这是面向鬼佬的售后信息，国内用户可以加入艾顿售后群：7028566） 

6.3. 产品报废处理指南 

由于不同国家和地区的不同规定，本电子产品的处置方案也有所不同。您有义

务回收您的电子设备，根据当地的法律法规选择它们被回收的方式，保护人类

健康和环境。请联系当地的废物回收/处置服务或产品代表，了解您可以回收废

弃设备的场所。 

6.4. 电池更换和处置指南 

电池处置：电池包含多种化学品，如果胡乱丢弃可能影响到环境和人类健康。电

池应当被单独放置和回收，并根据当地的法律法规在专用的危险物质处置点被回

收。请联系当地的废物回收/处置服务或产品代表，了解回收电池的方式。 
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附录 A：技术参数 

支架类型 中央平衡式赤道仪（CEM） 

载重 60lb(27.2kg),不包含重锤 

自重 27lb(12.3kg) 

载重/自重比 2.22:1 

材质 全金属（GPS 保护盖除外） 

纬度调节范围 0°~70° 

方位角调节范围 ±8° 

赤经轴涡轮 φ146mm，288 齿 

赤纬轴涡轮 φ146mm，288 齿 

PEC 永久 PEC/实时 PEC 

周期误差 ~±5 角秒（EC 版<0.4 角秒 RMS） 

重锤杆 φ28x450mm 不锈钢 

重锤 21lb(9.5kg) 

赤道仪底座尺寸 φ150mm 

驱动电机 步进电机 

分辨率 0.06 角秒 

回转速度 1x,2x,8x,16x,64x,128x,256x,512x,MAX(~3.75°/s) 

功率消耗 0.6A(跟踪),1.1A(GOTO) 

电源 12V 直流 2A 

交流适配器 100V~240V(标配) 

极轴镜 AccuAlign™暗视野照明，2 角分 

水平指示 水平泡 

鸠尾槽 8″Losmandy/威信双模鸠尾槽 

手柄 Go2Nova® 8407+,359,000 天体数据,星体识别 

中天处理 自动停止（过中天 0-15°），自动翻转 

GPS 32 通道 GPS 

导星接口 ST-4 

通讯接口 串口 

计算机控制 可以（ASCOM 协议） 

电缆管理系统 4X USB，2X DC12V（最大 5A），6P6C 

三脚架 可选两寸不锈钢三脚架（8kg）/立柱（10kg） 

保修 2 年 
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附录 B：Go2Nova® 8407+菜单结构 

略 
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附录 C：固件升级 

用户可以自己为 8407+手柄以及主板升级固件。查看艾顿官方网站：www.iOptron.com，

位于 Support/CEM Mounts 下，选择 CEM60 的条目。 

  

http://www.ioptron.com/
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附录 D：计算机连接 CEM60 赤道仪 

CEM60 可以使用智能手机、平板或计算机控制。支持两种计算机连接： 

 使用 RS232 串口连接线连接计算机和赤道仪。如果您的电脑和目前市场上大部分笔记

本一样没有串口，您需要一条 RS232 转 USB 转接线。根据转接线说明书安装对应驱动。

赤道仪可以使用 ASCOM 方式控制（Windows 系统），或使用一些软件直接控制，例如

SkySafari（Mac 系统） 

 使用艾顿 StarFi 无线适配器或其他第三方适配器（可能功能有限制）进行连接，赤道仪

可以通过 ASCOM 方式控制（Windows 系统）或使用智能手机、平板或 MacOS 无线控

制。查看 StarFi 说明书以获取更多信息。 

使用 ASCOM 控制赤道仪，您需要： 

1. 下载最新的 ASCOM 平台，最新的版本是 6.1 SP1(译者注：目前最新是 6.2)，可以从

http://www.ascomstandards.org/ 下载。注意软件的环境要求，以 6.1 SP1 为例，Windows 

XP 应该安装.NET Framework 4(非客户端配置)，Windows Vista 和 Windows 7 用户应该安

装.NET Framework 4.5.2。Windows 8 以上用户无需安装任何额外组件。 

2. 从艾顿官网下载最新的 iOptron Telescope ASCOM drive for CEM60。 

3. 支持 ASCOM 的天文馆软件，根据软件说明选择 iOptron Telescope 驱动。 

请前往艾顿官网 www.iOptron.com ，在 Support/ASCOM Driver 栏目下的 iOptron Telescope 

ASCOM Driver 文章里查看更多信息。 

  

http://www.ascomstandards.org/
http://www.ioptron.com/
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附录 E：Go2Nova®星表 

梅西耶星表 

 

This table is licensed under the GNU Free Documentation License. It uses material from the 

Wikipedia article List of Messier objects 
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著名恒星 
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现代星座 
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著名深空天体 
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著名双星 
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艾顿望远镜、赤道仪、手柄两年质保 

略（鬼佬的） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

翻译：佚仙 

校对：老 7 

CEM60 说明书版权属艾顿公司所有 

本翻译件属爱好者义务劳动，可自行传阅，为了尊重我们的劳动成果请保留署名信息 

严禁在此翻译件基础上附加广告 


	目录
	1. CEM60介绍
	2. CEM60概览
	2.1. 附件清单
	装箱清单
	可选部件
	在线资源

	2.2. 辨认部件
	2.3. CEM60赤道仪接口
	赤道仪上的接口
	赤纬轴单元

	2.4. CEM60齿轮离合器
	2.5. CEM60电缆管理系统
	2.6. Go2Nova18407+手柄
	2.6.1. 按键说明
	2.6.2. LCD屏幕

	2.7. 平衡测试

	3. CEM60赤道仪组装
	3.1. 说明
	3.2. CEM60赤道仪组装
	第一步：将赤道仪从安全箱中取出
	第二步：固定赤道仪
	第三步：调节纬度
	第四步：安装重锤杆
	第五步：安装重锤
	第六步：平衡负载
	第七步：连接电缆
	第八步：设置离合螺丝位置
	第九步：设置手柄
	第十步：进行极轴校准
	第十一步：将赤道仪返回零位


	4. 开始使用
	4.1. 设置赤道仪和极轴校准
	4.2. 手动控制赤道仪
	4.3. 一星校准
	4.4. GOTO到月球或其他天体
	4.5. 天体识别程序
	4.6. 关闭赤道仪
	4.7. 将赤道仪放回安全箱

	5. Go2Nova18407+手柄完整菜单
	5.1. 自动寻星
	5.1.1. Solar System(太阳系天体)
	5.1.2. Deep Sky Objects(深空目标)
	5.1.3. Stars(恒星)
	5.1.4. Comets(彗星)
	5.1.5. Asteroids(小行星)
	5.1.6. Constellations(星座)
	5.1.7. Custom Objects(自定义天体)
	5.1.8. Customer R.A. and DEC(自定义赤经和赤纬)

	5.2. 同步到目标星
	5.3. 校准
	5.3.1. 极星位置
	5.3.2. 一星校准
	5.3.3. 两星校准
	5.3.4. 三星校准
	5.3.5. 太阳系校准
	5.3.6. 极轴迭代校准
	5.3.7. 查看模型误差
	5.3.8. 清除校准数据

	5.4. 参数设置
	5.4.1. 时间地理位置设置
	5.4.2. 蜂鸣器设置
	5.4.3. 显示相关设置
	5.4.4. 设置导星速率
	5.4.5. 设置跟踪速率
	5.4.6. 设置归位位置
	5.4.7. 中天翻转设置
	5.4.8. 低于地平线设置
	5.4.9. 设置极轴照明灯
	5.4.10. 加热手柄
	5.4.11. 赤经轴导星

	5.5. 电子调焦座
	5.6. PEC选项
	5.6.1. PEC回放
	5.6.2. 录制周期误差
	5.6.3. PEC数据完整性

	5.7. 望远镜归位
	5.8. 编辑自定义星表
	5.8.1. 录入一个新彗星
	5.8.2. 录入其他天体或观测列表

	5.9. 固件信息
	5.10. 零位
	5.10.1. 回到零位
	5.10.2. 设置零位
	5.10.3. 自动搜索零位


	6. 保养和维修
	6.1. 保养
	6.2. 艾顿客户服务
	6.3. 产品报废处理指南
	6.4. 电池更换和处置指南

	附录A：技术参数
	附录B：Go2Nova18407+菜单结构
	附录C：固件升级
	附录D：计算机连接CEM60赤道仪
	附录E：Go2Nova1星表
	梅西耶星表
	著名恒星
	现代星座
	著名深空天体
	著名双星

	艾顿望远镜、赤道仪、手柄两年质保

