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PC-TCS와 TCC 연결이 끊겨 망원경이 멈춘 경우 
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1. TCC에서 system status 확인 (1페이지 순서도 1번) 

A. Raritan을 통해 TCC에 접속 (ID: kmtop, pwd:       ) 

B. sudo systemctl status serial2redis.service 

C. sudo systemctl status kmtnet-control-system.service 

※ B와 C의 명령어가 실행이 안 될 경우 

1) su 

2) root 비밀번호 입력 

3) root 계정으로 접속된 뒤 sudo를 뺀 B와 C의 명령어 실행 

1. systemctl status serial2redis.service 

2. systemctl status kmtnet-control-system.service 

D. 출력되는 결과의 screen shot 저장 및 대전 본원으로 전송 

 

2. Heidenhain PWT18을 연결해 엔코더 값 확인 (1페이지 순서도 2번) 

A. TCC와 EIB741의 전원 off 

B. 관측실 싱크대 보관함에서 Heidenhain PWT18을 꺼냄 
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C. Encoder header signal 선 분리 – 반드시 TCC와 EIB의 전원이 꺼진 상태에서 진행 

 

D. PWT18 본체와 선 어댑터 연결 

 

E. PWT18과 encoder header signal cable 연결 – Encoder header signal cable이 encoder 

header를 당기지 않게 주의 

F. Encoder header와 PWT18이 연결된 것을 확인한 후 전원 연결 
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G. 값 측정 – 정상 값의 범위는 0.8-1.2 V, Reference bar는 아래 그림과 같이 양쪽 박스에 모

두 걸쳐있는 상태가 정상 

 

H. 출력되는 값과 reference bar가 나온 사진을 찍어 대전 본원으로 전송 

※ Encoder 값 확인 시 encoder header를 건드리게 되면 망원경의 지향점이 바뀌게 되므로 

작업 시 encoder header를 건드리지 않게 주의 

 

3. Kollmorgen driver를 사용해 망원경을 stow 위치로 이동시킨 후 구동 (1페이지 순서

도 3번) 

A. TCC와 EIB 종료 후 AUX 컴퓨터 바탕화면에 있는 Kollmorgen workbench 실행 

B. Kollmorgen workbench 왼쪽 메뉴에서 start page 클릭 

 

C. AKD Ethernet device를 선택하고 refresh 버튼을 눌러 RA, DEC 모터 드라이브 검색 후, 더

블클릭으로 접속 
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D. Kollmorgen workbench 프로그램 상단에 1-Field bus 항목을 0-Service 항목으로 변경 

 

E. 왼쪽에 Scope 메뉴 클릭 

 

F. Scope 메뉴를 클릭하면 나오는 그래프 밑에 service motion 클릭 
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G. 속도 (RPM)를 입력해 망원경을 stow position으로 보낸다. (남쪽, 서쪽은 +, 북쪽, 동쪽은 

-) – 망원경을 움직일 때, 속도와 가속과 감속을 같게 설정 

※ RA 약 150 RPM, DEC은 약 50 RPM이 적당하나 망원경의 위치가 limit 근처일 경우 속

도를 20 RPM으로 설정해 망원경이 limit에서 멀어진 후 속도를 재 조정 

 

H. Start 버튼을 눌러 망원경을 stow 위치로 이동 

 

I. Kollmorgen workbench를 저장하지 않고 종료 

J. TCC, EIB, Motor drive를 모두 재부팅 후 PC-TCS에서 망원경이 sync되는지 확인 

 

4. TCC에서 control software 재시작 후 구동 (1페이지 순서도 4번) 

A. 모터, EIB, TCC 전원이 켜진 상태에서 Raritan을 통해 TCC에 접속 (ID: kmtop, pwd:       ) 

B. TCC에서 모터 드라이브의 ethercat이 활성화 되어있는지 확인 

1) ethercat slaves 
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2) 만약 위의 그림처럼 2개의 ethercat이 잡히지 않으면 돔 내부에 있는 모터 드라이브 

박스를 열고 RA에서 DEC으로 가는 ethercat 케이블을 뺐다가 다시 연결 후 B. 1) 과

정부터 다시 수행 

C. TCC의 serial to redis 실행 

1) sudo systemctl restart serial2redis.service 

 

D. serial to redis가 active 되었는지 확인 

1) sudo systemctl status serial2redis.service 

 

※ C와 D의 명령어가 실행이 안 될 경우 

1) su 

2) root password 입력 

3) root로 접속된 뒤 sudo를 뺀 명령어 실행 

E. PC-TCS 프로그램 재시작 후 망원경 구동 확인 

 

5. Redis에서 RAP, DAP 값을 초기화 한 후 구동 (1페이지 순서도 5번) 

A. 망원경을 stow 위치 근처로 옮긴 후 PC-TCS에서 F10을 눌러 구동부 disable 

1) 만약 망원경이 리밋 근처나 stow 위치에서 먼 경우 EIB와 TCC를 종료하고 

Kollmorgen 드라이브를 사용해 수동으로 stow 위치로 이동 

B. Raritan을 통해 TCC에 접속 (PC-TCS에서 F10을 눌러 disable 된 상태 및 EIB와 모터의 

전원이 꺼진 상태) 

C. su를 입력해 root로 접속 

1) root password 입력 – kmtop 비밀번호가 아닌 root 비밀번호 입력 
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D. redis에 접속 

1) redis-cli 

E. Redis가 기억하고 있는 RAP, DAP 값 초기화 

1) set RAP 0x0000000000000000 

2) set DAP 0x0000000000000000 

F. Redis에서 새로 설정한 RAP, DAP 값이 제대로 들어갔는지 확인 

1) get RAP 

2) get DAP 

G. redis에서 빠져나옴 

1) quit 또는 exit 

H. root에서 kmtop 계정으로 전환 

1) quit 

I. kmtop로 접속된 뒤 다시 redis에 접속하여 5. E 과정부터 수행 

1) 만약 kmtop계정에서 RAP, DAP 값이 초기화가 안되어 있을 경우 RAP, DAP 값을 재 

초기화 

J. Redis에서 빠져나옴 

1) quit 또는 exit 

K. TCC의 servo control software 재실행 

1) sudo systemctl restart kmtnet-control-system.service 

2) sudo systemctl status kmtnet-control-system.service 

L. 모터, EIB, TCC, PC-TCS 모두 재부팅 후 망원경 구동 

 


