






Boucle de poses

Å Utilisez un temps dôexposition compris 
entre 2 et 4 secondes si possible

ï Vous ne pouvez pas corriger le seeing. Ignorez 
le chant des sirènes des poses courtes et rapides

ï Des expositions pus longues moyennent le 
seeing et rendent le guidage plus facile

ï Gardez des expositions assez courtes pour 
réagir aux erreurs de suivi rapides ï Mais pas 
en dessous de 1 sec.





Boucle de poses�‡



Calibration

Å





http://celestialwonders.com/tools/rotationMaxErrorCalc.html








Paramètres de monture

Å Utilisez la correction dôerreur p®riodique 

sur votre monture le supporte

ï Utilisez une application, nôessayez pas de le 





Gérer le Backlash

Å Les montures les moins chères ont souvent 

un backlash important

ï R®glez le train dôengrenages si vous pouvez

ï Utilisez un guidage en DEC unidirectionnel si 

vous ne pouvez pas améliorer la monture

Å Ignorez le backlash en RAï Côest sans 

importance si la vitesse de guidage est <= 1 

x vitesse sidérale



Utiliser lôAssistant de Guidage



Ajustement des Paramètres de 

Guidage

Å Commencez toujours avec les paramètres 

par d®faut. Utilisez le boutons ñResetò si 

vous nô°tes pas s¾rs de vous

Å Soyez prudents avec les réglages

Å Garder le param¯tre ñMin�‡





Et ce quôil ne peut pasé



Si vous avez des problemes basiques

Å Utilisez les ressources dôaide 

ï Aide interactive dans PHD2, Index y compris

ï Versions HTML et PDF : 

http://openphdguiding.org/documentation/


Si vous avez des problemes basiques

Å Demandez de lôaide sur le forum PHD2

ï Soyez précis sur ce que vous avez fait et ce que 

vous observez comme comportements

ï Fournissez les journaux de guidage et de debug 

(Oui, vous les avez)



http://adgsoftware.com/phd2utils/


Si le guidage semble mauvais

Å Lisez le tutorial dôanalyse des logs : 

http://openphdguiding.org/tutorial-

http://openphdguiding.org/tutorial-analyzing-phd2-guiding-results/


Améliorer les performances de 

guidage

Å





Bonus: 

Gérer une monture capricieuse















Exemples de performances sans 

guidage

Suivi en AD avec Correction dôErreur P®riodique

*La section en pic requiert un guidage aggressif / * Prenez en compte 

lôamplitude et lôuniformit® globale





Exemples de performances sans 

guidage

Pics dans le suivi RA ï Corrigé avec un ajustement et un nettoyage du 

train dôengrenages









Perspective

Ne vous rendez pas fous ï

Côest juste un hobby !


