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1.1 ตัวอยางอุปกรณติดตามวัถตุบนทองฟาจากตางประเทศ     2 

1.2 แบบจําลองอุปกรณติดตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียลที่ออกแบบไวเบื้องตน 3 

2.1 ขาต้ังกลองแบบอัลตาซิมุธ (ดอบโซเนียน)        6 

2.2 ขาต้ังกลองแบบอีเควทอเรียล        7 

2.3 โครงสรางสเต็ปเปอรมอเตอรชนิดวาริเอเบิลรีลักแตนซและสัญลักษณ  8 

2.4 สเต็ปเปอรมอเตอรชนิดเพอรมาเนนตแมกเน็ต  9 

2.5 สเต็ปเปอรมอเตอรชนิดไฮบริดขนาด 5 เฟส 10 

2.6 ลกัษณะการพนัขดลวดบนสเตเตอร 11 

2.7 สัญลักษณ ,โครงสรางและวงจรขับที่ใชกับมอเตอรแบบไบโพลา2 เฟส 11 

2.8 สัญลักษณ ,โครงสรางและวงจรขับที่ใชกับมอเตอรแบบยูนิโพลา 2 เฟส 12 

2.9 สัญลักษณ ,โครงสรางมอเตอร 2 เฟสที่พันลวดแบบไบฟลาและแยกปลายของแตละขด 13 

2.10 สัญลักษณการตอสายแบบตางๆ 13 

2.11 โครงสรางและการจัดตําแหนงฟนที่โรเตอรของสเต็ปเปอรมอเตอรชนิดไฮบริด 14 

2.12 โครงสรางและการจัดตําแหนงฟนที่สเตเตอรของสเต็ปเปอรมอเตอรชนิดเพอรมาเนนต    14

 แมกเน็ต  

2.13 บล็อกไดอะแกรม AVR (ATmega32) 16 

2.14 ขาพอรต AVR(ATmega 32) 17 

2.15 อุปกรณติดตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียลจากตางประเทศ 19 

2.16 โครงสรางและรูปแบบภายในฐานต้ังกลองชนิดอิเควทอเรียลจากตางประเทศ  20 

2.17 อุปกรณติดตามวัตถุทองฟาชนิดตางๆ จากตางประเทศ 20 

2.18 อุปกรณติดตามวัตถุทองฟาชนิดตางๆ จากตางประเทศ 21 

2.19 อุปกรณติดตามวัตถุทองฟาชนิดตางๆ จากตางประเทศ 21 

3.1 โครงสรางและรูปแบบภายในฐานต้ังกลองชนิดอิเควทอเรียล  23 

3.2 ขนาดของกลองดิจติอลดีเอสแอลอาร( D-SLR) 24 

3.3 สเต็ปมอเตอรที่ใชในการสราง 25
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3.4 สเปกขนาดของสเต็ปมอเตอร 25 

3.5 ขาต้ังกลองแบบสามขา 26 

3.6 แผนอะครีลิคหนาที่นํามาใชในการสรางอุปกรณ 26 

3.7 แบบจําลองอุปกรณติดตามวัตถุทองฟา 27 

3.8 แบบจําลองอุปกรณติดตามวัตถุทองฟาที่ใชในการสราง 28 

3.9 วงจรควบคุมการเคลื่อนที่ของอุปกรณติดตามวัตถุทองฟา  31 

3.10 วงจรแปลงไฟโวลตผานไอซีเร็กกูเลเตอร (IC 7805)  32 

3.11 วงจรแปลงสัญญาณคอมพิวเตอรผานสาย RS232 32 

3.12 อุปกรณติดตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียล 33 

3.13 อุปกรณติดตามวัตถุทองฟาชนิดอิเควทอเรียลติดต้ังพรอมกลองดิจิตอล 33 

4.1 สเต็ปมอเตอรเปลีย่นไป 15 องศาเมื่อเวลาผานไป 1 ชั่วโมง 34 

4.2 กลุมดาวนายพรานถายดวยความเร็วชัตเตอร 5 นาทีขณะเปดอุปกรณติดตามวัตถุทองฟา 35 

4.3 ภาพขยายเฉพาะสวนของเนบิวลาในกลุมดาวนายพราน 36 

4.4 กลุมดาวนายพรานถายดวยความเร็วชัตเตอร 5 นาทีขณะปดอุปกรณติดตามวัตถุทองฟา 36 

5.1 Orion's Belt in the constellation of Orion 38 

5.2  Full Moon 39 

 


