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SYSTEME de controle et d,acquisition des parametres Mecaniques 
DE LtACCELERATEUR LINEAIRE

A. Van der Schueren

1. INTRODUCTION

Une analyse de 1’ensemble des parametres de 1taccelerateur Iineaire a 
montre qu’une partie importante de ces derniers concernait des elements de 
references mecaniques.

Si lton examine plus particulierement les ensembles impliques, on voit 
que seule la radio-frequence demande à contrδler et à acquerir plus de 100 
parametres de positionnement mecaniques, les systemes de mesure du faisceau 
groupant par ailleurs une cinquantaine d-ɔ paramètres de -ncm√ nature.

La realisation doit imperativement tenir compte d’un acces par odina- 
teur, tout en gardant un acces de sécurité manuel localise dans ltenvironne- 
ment des elements impliques.

L’aspect economique nous a amend a developper un sy∙√. :dme constitae de 
sous-ensembles multiplexes faisant appel à divers modules développés antd- 
rieurement. Le but de cette note est d’expliciter d’une faςon sommaire, la 
realisation qui a etd implantee en juin dernier. Il n’est pas fait mention 
des contrδles de references des diverses alimentations afferant aux elements 
de guidage du faisceau, realises 1*an  dernier et ddcrits dans Ie rapport 
MPS/LIN 71-5.
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2. Generalites
Chaque système (ou sous-ensemble) comprend Ies organes de commande et 

d’acquisition en voie manuelle (locale), doublée d’un accès ordinateur et 
ceci pour 16 paramètres scindés en deux groupes de 8 voies multiplexées.

Un parametre associe un moteur pas à pas couple vers un système méca- 
. . . * **)) mque et un encodeur de position à 4 decades calibre en valeur absolue 

permettant la lecture de position au dixième de mm.

*) Encodeur de position CERN/MPS/LIN 69-18, A, Van der Schueren, P. Tetu.
**) Ceux-ci ont ete Volontairement fractionnes en deux parties regroupant 

4 parametres pour permettre une plus grande souplesse du systeme et 
pour diminuer par Ie meme fait la longueur des cables impliques.

La Figure 1 explique les elements du systeme qui sera decrit ci-apres.

2.1 Organes de liaison du systeme (Fig. 1)

Les informations associees à deux groupes de 8 parametres sont centra- 
**)Iisees vers des elements de jonction (J. BOX), multiplexees dans ces 

derniers et acheminees ensuite vers un pupitre de commande (MAN. COMMAND) 
localise en position de controle adequate (LCP-MCR). Il est d’un interet 
vital (diminution du cout des cables) de situer les elements de jonction 
dans 1’environnement immediat des parametres impliques. La distance sepa- 
rant Ie pupitre de commande des elements de jonction peut atteindre 400 m.

Le pupitre de commande scinde en deux parties modulaires equivalantes 
comprend deux selecteurs à 8 voies, ainsi que les unites d’affichage asso­
ciees (4 digits), les unites de controle moteur et les translateurs d’attaque 
moteur. La selection de lecture d’un encodeur est independante de la mise 
en Iigne de son moteur, mais peut etre couplee à celui-ci Iors d’une opera­
tion manuelle locale. Dans ce cas, la voie controle externe (ordinateur) 
est inhibee et signalee par un mot d’etat en acquisition. Il est à noter 
que cette option de commande locale prioritaire est imposee pour des raisons 
de sécurité.

Les informations sont ensuite canalisees vers deux unites d’interface 
ordinateur via les terminaux du STAR A-C.
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*)Le premier de ces interfaces, Ie DATA SCANNER CONTROL UNIT , a pour 
fonction :

a) d’executer la raise en memoire des 16 parametres de posItionnement 
d’un systeme au moyen d’un scanning synchronise sur 1’impulsion trig 
ger du linac, adressant chaque encodeur a un Cadencement compatible 
avec les longueurs de Iigne (data bus) separant ces derniers, du 
poste de commande local;

b) acheminer les adresses décodées du pupitre de commande local vers 
les elements de jonction en acquisition et contrδle (address bus);

c) effectuer Ie contrδle automatique via l,ordinateur au moyen de deux 
recepteurs de ςommande appropries aux moteurs pas à pas;

d) visualiser les informations memorisees tant en acquisition qu’en 
contrδle.

Le deuxieme interface, Ie STATUS AND DIAGNOSTIC UNIT, est un element 
commun à 8 systèmes et execute les fonctions Suivantes :

a) rassembler les mots d’états Caracterisant d’une part Ie bon fonc- 
tionnement des equipements et en particulier de toutes les sources 
d’alimentation des systemes, d’autre part de connaitre les pupitres 
en etat d’operation manuelle (cette operation ayant priorite sur
1’automatique);

b) executer un diagnostique complet sur Ie fOnctionnement des memoires 
d’acquisition des divers systemes;

c) Iiberer 1  action de commande des recepteurs pilotant les moteurs 
par 1’envoi prealable d’un mot de contrδle. Une seule configuration 
de 16 moments binaires peut operer cette action. Cette sécurité 
Supplementaire (au detriment du software) evite tout désagrément 
pouvant survenir Iors d’une programmation erronee d’adresses con- 
trδle ou de defauts hardware toujours possibles entre les liaisons 
associees.

***)

*) Note a paraitre - A. Chapman-Hatchett
**) Software specification for the status and diagnostic unit, MPS/LIN - Note 

71-15, A. Chapman-Hatchett
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3. REALISATION pratique

Les ensembles ont ete realises au moyen de modules Iogiques du type
*) . ...LIN-TCL dont la gamme etendue de fonctions nous permet aujourd hui une 

construction rapide et à moindre frais. Chaque systeme est compatible 
avec une serie de moteurs dont les Caracteristiques de couples peuvent etre 
Selectionnees dans la gamme de 1.6 kg.cm à 54 kg.cm.

Les photographies ci-jointes montrent quelques elements d’une structure 
pilotant 16 parametres et !’implantation de quelques pupitres de commande 
à la position de contrδle du linac.

4. SOFTWARE

Une premiere experience software concluante a ete effectuee donnant la 
possibilite de contrδler manuellement ce type de parametre au moyen de la 
console de visualisation du linac. Une deuxieme experience du meme type a 
ete realisee en Utilisant la midi-console comme element d’interaction, 
Iaissant entrevoir des aujourd’hui la possibilite de contrδler à distance 
une Soixantaine d’elements en ligne.

Distribution
Comite des Contrδles
D. Dekkers
P.H. Standley
C.S. Taylor
I. White

*) Memorandum du 24.4.1970 - A. Chapman, U. Kracht, A. Van der Schueren
**) Systeme midi-console, CERN/MPS-Sl/CO 71-3, E. Asseo

/bw
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