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To implement the tracking modes of the RATAN-600 radio telescope, it is necessary to 

introduce new automation tools that provide a new quality of monitoring and control of the 
antenna system geometry [1, 2]. In this work, the ACS is considered by the movement of the 
type 3 feed and the carriage, its structure is shown, new capabilities of the complex, previous-
ly unavailable on the RATAN-600 radio telescope, are considered. 
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Для реализации режимов слежения на радиотелескопе РАТАН-600 

требуется внедрение современных средств автоматизации, обеспечиваю-
щих новое качество контроля и управления геометрией антенной системы 
[1, 2]. В настоящей работе, рассматривается АСУ движением облучателя 
тип 3 и его подвижной каретки, показана ее структура, рассмотрены новые 
возможности комплекса, ранее недоступные на радиотелескопе  
РАТАН-600. 

Радиотелескоп РАТАН-600 работает в режиме пассажного инструмен-
та, однако, конструкция телескопа предусматривает принципиальную воз-
можность сопровождения посредством коррекции положений элементов 
АС «Юг+Плоский» радиотелескопа РАТАН-600 c Главным зеркалом в 
форме перестраиваемого параболического цилиндра («бегущая парабола») 
или неподвижного  кругового цилиндра [5]. Штатная процедура наблюде-
ния требует предустановки антенной системы в точку прохождения фо-
кального пятна, в таком режиме антенная система «Юг+Плоский» обеспе-
чивает не более 30 азимутальных наблюдений  в день. 

На примере записи наблюдения активной области NOAA12628 (мик-
ровспышка класса B2 (SOL2017-01-25T10:15) [3] окно наблюдения собы-
тия определяется шириной диаграммы АС «ЮГ+Плоский» и не превышает 
20 секунд времени, при этом размер флюктуаций, генерируемых этим со-
бытием, меньше, чем ширина диаграммы РАТАН-600, что указывает на 
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наличие динамических процессов с постоянными времени процесса по 
крайней мере меньше чем 20 секунд. Можно ожидать значительно больше 
информации о динамике протекающих процессов в активной области [3], 
при условии реализации режима слежения. 

 

 
Рис. 1. Схема наблюдений на АС «Юг+Плоский» РТ РАТАН-600.  

α – расчетный азимут в котором производится наблюдения. 
 
В наблюдениях с сопровождением посредством АСУ поддерживается 

синхронное с фокальным пятном движение кабины облучателя, а конфигу-
рация антенной системы «Юг+Плоский» перестраивается согласно про-
грамме наблюдений в режиме предустановки, рис. 1. При этом АС 
«Юг+Плоский» подвержена внеосевой аберрации комы, которая тем 
меньше, чем меньше относительная апертура системы F/D. В [4] представ-
лен вид расчётных ДН в режиме работы с сокращённой апертурой разме-
ром 100 м и показано, что временной интервал непрерывного сопровожде-
ния может достигать 10–15 минут.  

Первые результаты пробных наблюдений в режиме сопровождения 
были получены в 2000 году [6], однако, продолжение этих работ стало воз-
можным после частичной модернизации элементов управления облучателя 
тип 3 [1, 2]. В процессе выполнения тестовых наблюдений в [1] были вы-
явлены ограничения существующей  системы управления движением об-
лучателя и предложено провести модернизацию системы управления дви-
жением облучателя. 

Для реализации процесса слежения АСУ облучателя должна обеспе-
чивать контроль параметров антенной системы – скорость облучателя, по-
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ложение облучателя, скорость каретки, положение каретки, уклон облуча-
теля от горизонтали по двум углам. Поддерживать несколько сценариев 
наблюдений – слежение облучателем со сканированием кареткой АО, сле-
жение облучателем со скольжением каретки  АО (незначительным на  
5–10% отставанием или опережением отклика источника), слежение облу-
чателем и кареткой за заданной координатой источника на Солнце.  

Потоки данных из АСУ должны включать в себя метки времени при-
званные к реальному времени с точностью 0.1–0.01 с. С учетом необходи-
мого объема автоматизации было целесообразно потребовать от новой 
АСУ наличия возможности управления вторичными технологическими 
подсистемами облучателя, рис. 2. 

 

Рис. 2. Структурная схема АСУ облучателя тип 3. 
 
АСУ построена на основе контроллера Siemens S7-1200. Применение 

контроллера, который обеспечивает обмен данными через стандартные 
промышленные протоколы – Modbus RTU, Modbus TCP, Profinet, поддер-
живаемые  широким классом различных устройств автоматизации, позво-
лило относительно просто интегрировать в систему управления движением 
облучателя прочие технологические подсистемы облучателя тип 3 – гидро-
привод барабана, домкраты системы автогоризонтирования, панель опера-
тора, частотные привода рис. 2. 
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Модульный принцип построения ПЛК позволит в дальнейшем, при 
необходимости, нарастить функциональные возможности АСУ путём инте-
грации дополнительных модулей в систему. 

Локальный интерфейс оператора построен с применением панели 
оператора ОВЕН СПК107, российского производства, которая так же под-
держивает функцию автоматической трансляции визуальных интерфейсов 
в формат HTML5, что позволяет без дополнительных затрат на разработку 
web-интерфейса организовать удаленное управление АСУ через сеть 
Internet посредством Web браузера. 

В настоящее время АСУ введена в опытную эксплуатацию и поддер-
живает штатный режим ручного управления облучателем тип 3, на втором 
этапе ввода в эксплуатацию планируется произвести запуск всех заплани-
рованных функций программного обеспечения ПЛК S7-1200 и панели опе-
ратора СПК107, обеспечивающих режимы сопровождения АСУ. Все этапы 
по созданию АСУ облучателя – проектирование, интеграция оборудования, 
курирование монтажных работ, ввод в эксплуатацию проведены сотрудни-
ками СПбФ САО РАН. 
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