NRT: Participacion del IAC

El espejo primario de NRT estara formado por
18 segmentos hexagonales cada uno de 960
mm y que, en conjunto, disponen de una
capacidad colectora de luz equivalente a la de
un udnico espejo de 4 metros de diametro.
Alcanzar las prestaciones regueridas supone
un pulido de su superficie con precisiones del
orden de una decena de nanometros. Un
complejo sistema optomecanico sera el
responsable de sostener los espejos y de
mantener su forma Yy posiciones relativas
compensando las posibles deformaciones
debidas a las variaciones del vector gravedad o
de las condiciones ambientales.
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Un diseno optimo del espejo secundario y de su soporte mecanico es clave para
minimizar la masa total del telescopio y reducir en lo posible las deformaciones del
mismo. Para ello se han analizado varios conceptos open back y doble arco (como el
mostrado en la figura superior izquierda) que permiten una reduccion significativa de
la masa del vidrio. Se han considerado soportes basados en 3 o0 en 6 apoyos. La
figura superior derecha muestra las deformaciones producidas en la superficie del
espe|jo en varias de dichas configuraciones.
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El sistema de control es clave en cualquier telescopio pero mas si cabe en NRT en el
gue sSu requerimiento de operacion enteramente robotica representa un reto no
alcanzado para un telescopio de su tamano, y la posibilidad de establecer
estandares que puedan ser usados por futuras generaciones de telescopios
roboticos. Como soélido punto de partida se ha tomado GCS, el sistema de control del
Gran Telescopio de Canarias (GTC) lo cual esta permitiendo una colaboracion
estrecha entre los ingenieros de ambos proyectos. Las figuras superiores muestran
Interfaces graficas de diferentes sistemas controlados por GCS.
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La participacion del IAC en el proyecto
NRT se enmarca dentro del area de
Grandes Telescopios de |IACTEC. EI
equipo tecnico del proyecto esta en
proceso de formacion y en el momento
actual comprende un grupo de
especialistas en ingenieria de sistemas
e Informatica, mecanica y Optica que
estan llevando a cabo importantes
desarrollos en dichas areas.

El proyecto promueve programas de
formacion especializada gue junto con
la experiencia adquirida contribuiran a
forjar solidos perfiles profesionales en
procesos y herramientas de tecnologia
puntera que podran estimular asi la
iInnovacion y desarrollo en Canarias de
estos sectores productivos.

NRT se encuentra en una fase en la
gque partiendo de las necesidades
cientificas, se han establecido los
requisitos técnicos de los diferentes
sistemas del telescopio. Para algunos
de dichos sistemas se han encontrado
y establecido las soluciones optimas,
mientras gue otras estan en proceso de
evaluacion.

En el momento actual se esta
comenzando wuna fase de diseno
preliminar que sera sometido a revision
en septiembre de 2021. Tras ello se
entrara en una etapa de diseno final
gue dara paso posterior a la
fabricacion. En esa etapa el IAC
pretende abordar |la fabricacion de la
Optica del telescopio y de Ila
Instrumentacion, como parte de la
iniciativa CSOA de creacion de un
centro avanzado de produccion e
Innovacion en optica de gran tamano.
El objetivo es que NRT entre en
operacion en 2025.
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