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1 - Introduction : 


L'experience : La technique du "blocking" consiste a utiliser un monocristal pour y produire une reaction 
nucleaire et aobserver, dans la distribution angulaire des fragments massifs de la reaction, l'ombre creee par une 
rangee cristalline dans la direction de cette rangee. L'observation des ombres portees (figures de blocking) permet de 
determiner, par rapport aux rangees cristallines, la position des noyaux au moment de leur fragmentation. Cette 
localisation permet de connailre la distance parcourue entre la formation du noyau compose (dans la ran gee 
cristalline) et sa fragmentation (apres Ie recul). Compte tenu de la vitesse de recul, cette distance correspond a un 
temps de vol qui est une mesure de la duree de vie entre production et desintegration. Le detecteur ORION, au centre 
duquel est place Ie goniometre portant Ie cristal, intercepte en coIncidence les neutrons emis par la reaction et 
fournit, entre autres informations sur la matiere nucleaire, l'energie d'excitation du noyau compose dont on mesure la 
duree de vie. 

Pour enregistrer ces figures d'ombre nous orientons, avec une precision de I' ordre de quelques milliemes de 
degre, un axe cristallin majeur de la cible monocristalline dans la direction de I' un des detecteurs bidimensionels de 
position places aplusieurs metres en aval de la cible 

Cette orientation precise de la cible necessite la mise en place d'un goniometre a quatre degres de liberte au 
centre du detecteur ORION. 

Responsable du projet "cible et goniometre" : 	 Robert Kirsch, Groupe des Collisions Atomiques dans 
les Solides, IPN Lyon (CAS ). 

Conception: 	 mecanique CAS Lyon 

electronique CAS Lyon 

logiciels CAS Lyon 

interfa~age CAS Lyon 


Realisation: 	 dessins de detail 1. Moulin (GPS lussieu ParisVI) 
usinage des pieces 1. Moulin (GPS lussieu ParisVI) 
assemblage, tests au montage J. Moulin (GPS Jussieu Paris VI) 
motorisation et electronique de puissance CAS Lyon 
logiciels de pilotage et d'interfa~age CAS Lyon 
logiciel de telecommande CAS Lyon 
mise en oeuvre de l'ensemble CAS Lyon 
essais et reglages sur site CAS Lyon. 

Fournisseurs : 	 une table de translation motorisee Schneeberger 

deux verins de poussee Micro-Controle 

cartes de puissance pour moteurs Phytron et Micro-Controle 

carte PC de commande d'axes Oregon System 


2 - Description de I'ensemble 

2.1- Choix de la modularite : 

figure J Schbna de principe de I' ensemble 
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Le choix d'une grande modularite tant dans Ie materiel que dans Ie logiciel s'est impose pour les raisons suivanles 
: les contraintes d'efficacite, de temps et de budget, poussent ala reutilisation systematique des composants Mis au 
point pour des experiences passees. Des choix plus anciens allaient deja dans ce sens : 

- Brochage unifie des signaux de commande et des cables des alimentations de puissance pour moteurs pas a pas 
par l'adoption du brochage et de la connectique Micro-Controle sur les alimentations et moteurs Phytron et 
Schneeberger. 

- Signaux standard de pilotage SENS et IMPULSIONS d'horloge acceptables par la plupart des cartes de 
puissance disponibles sur Ie marche et permettant de brancher indifferemment differents materiels. 

- Reutilisation de paniers de cartes electroniques de puissance specifiques TL78 Micro-Controle pour verins pas a 
pas utilises au CERN (experience NA42 et NA46) et cartes de puissances Phytron BD300 adaptables a 
differents moteurs et modes de fonctionnement (0,250 a 3.4 Amperes et micropas 112 a 1120) utilises a GSI 
(experiences S003 et E027). 

- Separation dans deux PC distincts des fonctions de controle rapproche et des fonctions de supervision: 
PC des moteurs d'une part, a proximite des alimentations de puissance assurant la gestion des parametres 
mecaniques et des mouvements des moteurs pas a pas (logiciel Mis au point precedemment pour experiences a 
GSI Darmstadt sous DOS en Turbo Pascal oriente Objet et bibliotheque objets Turbo Vision, interface utilisateur 
par fenetres et menus deroulants). Materiel necessaire : compatible IBM, Processeur 286 ou superieur, DOS. 

- PC de bHecommande (ou autre ordinateur d'acquisition) d'autre part, qui soit capable d'emettre et de recevoir 
des messages sur une ligne RS232 et ainsi etre capable de controler n'importe quel systeme mecanique motorise 
a quatre axes de liberte relie par ligne RS232 (logiciel so us Windows ). Materiel necessaire: compatible IBM, 
Processeur 386 ou superieur, Windows 3.x ou 95. 

2.2 - Mouvements necessaires : 

figure 2: schema d'assemblage de l'ensemble mecanique. 

1 - Basculement horizontal autour dlun axe vertical perpendiculaire au faisceau. 
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2 - Basculement vertical autour dtun axe horizontal perpendiculaire au faisceau. 

La cible cristalline placee dans Ie faisceau doit pouvoir etre orientee de maniere aamener la trace d'un axe 
cristallin majeur, <110>, dans les differents detecteurs alocalisation places a3 metres de la cible. Amplitude des 
deux basculements + et - 10 degres pour couvrir la zone ou sont places les detecteurs alocalisation. 

3 - Rotation de la cible autour du faisceau incident 

La cible doit pouvoir tourner autour de l'impact du faisceau pour eviter d'avoir un plan cristallin majeur dans Ie 
plan horizontal du laboratoire. II y a deux raisons acela : 
1) d'abord pour eviter une canalisation planaire du faisceau incident, ce qui reduirait la section efficace d'interaction 
avec les noyaux cible et donc la statistique. 
2) puis pour eviter d'avoir les traces des plans cristallins majeurs paralleles aux pistes verticales et horizontales des 
detecteurs alocalisation, ce qui alourdirait inutilement la constitution de profils de canalisation passant par l'axe 
<110> et ne passant pas par les plans qui y convergent. 

Un mouvement, de precision moyenne, pour sortir du plan horizontal du laboratoire, sans ajustement aune 
direction cristalline precise, est suffisant. 

4 - Translation de 100 millimetres perpendiculaire au faisceau. 

Enfin, la cible doit pouvoir etre positionnee dans Ie faisceau et en etre extraite facilement pour laisser Ie libre 
passage au faisceau incident, un positionnement precis dans Ie faisceau permet de changer I' impact du faisceau sur 
Ie cristal s'il subit des dommages d'irradiation juges inacceptables. La position laterale perpendiculaire au 
mouvement d'extraction du faisceau est pre-reglee par visee optique lors du montage. 

L'ensemble de ces mouvement du cristal est obtenu par un goniometre place al'interieur du detecteur ORION 
dans la cloche centrale de diametre 600 mm. 

5 - Conditions d'utilisation : 

Les moteurs sont livres prepares pour Ie vide, Ies materiaux utilises sont l'acier et l'alliage leger, degraissees et 
tous les trous debouchants. Pieces en friction lubrifiees par graisse avide si la lubrification est indispensable. 
Pression de service environ quelques 10-6 torr. 

2.3 - Realisation des mouvements : • 

2.3.1 - Basculement horizontal autour dtun axe perpendiculaire au faisceau : 

Ce mouvement est obtenu par un systeme acardan ayant un axe de rotation vertical sur 
roulement abilles. La rotation precise est provoquee par la poussee d'un verin VP30 
Micro-Controle entraine par moteur pas a pas et maintenu en contact force sur une 
plaque d'appui par un ressort de rappel qui assure Ie rattrapage du jeu mecanique. 

Avantages: - verins avec increment 1 micron disponibles dans Ie 
laboratoire, 

- codeurs de position integres dans les motoreducteurs des verins, 
- resolution angulaire elevee : avec Ie point d'appui a50mm de I'axe de rotation on 

obtient environ 10-3 degre par increment de 1 }lm, 
- linearite entre Ie mouvement du verin et Ie deplacement de la trace des axes cristallins 

dans Ie plan des detecteurs, 
- simplicite de realisation par atelier de mecanique standard, 

Inconvenient: - defaut de non linearite entre Ie mouvement du verin et la rotation de la cible 
(defaut cependant minime et connu de l'ecart entre I'arc et la tangente aux petits angles 
< 10 degres), 
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2.3.2 - Basculement vertical autour dlun axe perpendiculaire au faisceau : 

Comme Ie basculement horizontal, un verin VP30 vertical identique au precedent, 
solidaire d'un plateau fixe par roulements abilles dans un axe horizontal sur Ie cadre 
du meme cardan. Les remarques sur Ie basculement horizontal ci-dessus sont 
egalement valables. 

2.3.3 - Rotation de la cible autour du faisceau incident: 

Unite TR80 speciale surbaissee a billes Micro-Controle, rotation obtenue par un 
moteur pas a pas et un galet de friction metal sur Neoprene avec un rapport de ~t:·\ . 
reduction de 5 par Ie diametre du galet Did =5. 

Avantages: 	 - guidage precis du mouvement, 

- simplicite de realisation, 

- disponibilite de l'unite TR80, 

- motorisation simple par moteur pas apas 

- possibilite de micro-pas 


Inconvenients : - reproductibilite angulaire mediocre, 

- faible resolution angulaire, 


2.3.4 - Translation de 100 millimetres perpendiculaire au faisceau. 

Unite MTR3 Schneeberger avis, course de 100 mm motorisee, placee verticalement 
pour utiliser au mieux l'espace disponible entre les barres de fixation 
dans ORION. 

A vantages : - prix abordable, 
- guidage precis du mouvement, 
- simplicite de mise en oeuvre, 
- encombrement reduit, 
- reproductibilite, 
- resolution, possibilite de micro-pas 
- robustesse. 

Inconvenient: - necessite dlun ajustement in situ de la vitesse d'utilisation pour 
minimiser les vibrations en resonance avec Ie systeme mecanique qui 
do it la supporter. 

2.4 - Moteurs et electronique de puissance : 

Toutes les motorisations sont realisees par des moteurs pas apas prepares pour Ie vide, et adaptes ala puissance 
mecanique necessaire pour chaque mouvement. 

2.4.1 Moteurs : 

Les deux verins VP30 avec motoreducteur pour Ie basculement horizontal et vertical: Unite d'entrai'nement 
UE30 pas apas areluctance variable 250 rnA et un codeur optique integres par Ie constructeur 
Micro-Controle (alimentation unipolaire 6 fils). 

Le moteur de rotation de la cible : Moteur PHYTRON pas a pas modele ZSS32, 1,6 Amperes, 200 pas I tour, 2,6 
Ohm par enroulement (alimentation bipolaire 4 fils). 

Le moteur d'escamotage aete livre avec la table de translation TMF3 par Ie constructeur Schneeberger: modele 
SM56, 24 V, 3 Amperes 200 pas I tour (alimentation bipolaire 4 fils). 
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2.4.2 Alimentations : 

Verins VP30: un panier TL78 Micro-Controle et deux cartes de puissance PMB30 
unipolaires 6 fils specifiques pour ce materiel Micro-Controle et de deux cartes 
ACM 78 pour visualisation et cornman des manuelles sur la face avant. De plus, 
la carte ACM permet de choisir pour les signaux d'affichage soit les impulsions 
de commande, soit les impulsions proven ant du decodage des signaux des 
codeurs, ce qui permet l'affichage des mouvements reellement effectues et 
d' avoir un retour visuel des mouvements. Entrees par signaux d'horloge et de 
sens TTL. 

Moteurs de rotation de la cible et d'escamotage : alimentes par des cartes de puissance 
bipolaires adecoupage Phytron BD300 PHYTRON polyvalentes 4 fils dont les 
parametres de fonctionnement sont ajustables en fonction des besoins : 
- Courant de phase de 250 rnA a3.4 A 
- Courant de maintien de 0 a2,6 A ajustable independamment du courant de 

phase (pour limiter la dissipation du moteur al'arret). 
- Frequence maximale 250 kHz. 
- Protection contre les courts circuits en sortie sur les phases et entre les phases. 
- Branchement en courant alternatif (redresseurs sur la carte mais alimentation 

en courant continu possible). 
- Indicateurs de defaut et de surchauffe. 
- Entrees par signaux d'horloge et de sens TTL. 
- Fonctionnement en micro-pas 1120 (choix possibles: 112, 114, 115, 1110, 1120). 

2.4.3 Signaux de commande : 

Les signaux d'horloge et de sens necessaires pour activer les cartes de puissance sont fournis 
par une carte de commande d'axes inseree dans un micro-ordinateur PC : 

signaux de 

4 moteurs du I-------~ Alimentations t---------i Commande d'axes 
goniometre de puissance t---------I dans Ie PC des moteurs 

Figure 3 - Chaine de comrnande des moteurs 

2.4.5 Carte de commande 4 axes OREGON PC34 : 

Le pilotage des moteurs pas apas est realise par un micro-ordinateur compatible PC appeIe par la suite PC des 
moteurs. Une carte de commande d'axes intelligente de type OREGON PC34 (processeur 68008 sur la carte) donne 
toute la souplesse de commande necessaire. Elle delivre pour chaque axe deux signaux standard de SENS et 
IMPULSIONS d'horloge, prend en compte deux interrupteurs mecaniques de fin de course et gere les accelerations 
et decelerations des impulsions d'horloges. Plusieurs mouvements peuvent etre lances simultanement et toutes les 
commandes acette carte se font sous forme d'une chaine de caracteres ASCII. Les amplitudes du mouvement afaire 
pour chaque axe sont caIcuIees par la carte apartir de la position courante et de la nouvelle destination demandee. 
Elle possede aussi 20 bits d'entrees/sorties logiques utilises pour foumir un signal de veto pendant la rotation des 
moteurs. 

2.5 - Pilotage des moteurs pas apas : 
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2.5.1 Logiciel de parametrage et de gestion des moteurs : 

Nous avons ecrit un logiciel de pilotage de la carte PC34 sous DOS en Turbo Pascal oriente Objet et 
bibliotheque objets Turbo Vision. Ce programme presente une interface utilisateur par fenetres et menus deroulants, 
i1 permet de definir les parametres de fonctionnement et de commander les mouvements soit apartir du clavier et de 
la souris ou par l'entree RS232 apartir d'une console adistance. 

Ce programme "Moteur96", sous DOS, permet de commander Ie goniometre en mode local apartir du clavier et 
de la souris du PC des moteurs (voir utilisation du PC des moteurs). La fenetre de parametrage de ce programme 
permet de definir les conditions de fonctionnement de chaque mouvement (voir aussi figure 6) : 

- nom du mouvement, 
- valeur d'une impulsion moteur, 
- unites physiques utilisees pour ce mouvement, 
- limite basse du mouvement (en unites physiques), 
- limite haute du mouvement (en unites physiques), 
- vitesse basse pour demarrages et arrets (en Hz impulsions/s), 
- vitesse maximum permise (en Hz = impulsions/s), 
- acceleration et deceleration autiliser (Hz/s), 
- l'amplitude de rattrapage automatique de jeu (en unites physiques) s'il n'est pas nul, 
- choix pour imposer la vitesse lente ou utiliser les accelerations-decelerations, 
- possibilite d'inhiber Ie mouvement pour en interdire l'utilisation temporairement. 

La structure generale du programme est donnee sur la figure 4 et les principaux composants logiciels et materiels 
du systeme de pilotage sur la figure 5. (voir son utilisation en 4.1) 

entree mode local 

Gestionnaire d'evenements Turbo Vision: 
MENU.RUN 

halt sortie du mode local 

entree en mode distant 

Interpreteur de commandes adistance 

EXIT 

Gestion des moteurs 

Coeur du programme: 
execution de la 

commande demandee 
ou erreur 
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figure 4 : Structure generale du programme de gestion des moteurs sur le PC des moteurs 

composants materiels 
decommande 

'--_e_c_ra_n__......\ 

clavier I 
souris 

composants logiciels 
decommande 

instance: MENU 
classe : Tmotoriste 

gestion d'evenements 
et de fenetrage 
de Turbo Vision 

composants materiels 
d'execution 

I....-_ 
C _ O _ M _ 1 _ .....\ : 

4 moteurs 

4 cartes 
de puissance 

carte de 
commande d'axes 
Oregon System 

composants logiciels 
d'execution 

instance : RS232 

classe : ESCom 
pilote de COMI 

instance: GESTION 

c1asse : TGestion 


possedant les objets PCX34, RS232, 

et Ie groupe de 4 moteurs 

(tableau de 4 objets MOTEUR) 


instance : PCX34 
c1asse: PCX 
pilote de carte 
Oregon System 

_ 	 instance: MOTEUR[i] 
classe :Tmoteur 
caracterisan t -
chaque moteur 

I 

figure 5 : Composants materiels et logiciels du PC des moteurs 
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3 ... Specifications 


3.1 - Parametres de fonctionnement : 

.--------.--------r-----,--------,---------.----+----.,---Vl:..:.;·t:.=;es=..:s::;..:es::=.,-a---1- courrants phase 

t--m-,ou-,-,vem,,--en,--,",,-t+-mod;..;.....:...:;.ce=----t_v.;...;;a1..;;....e;;...;;.u'-'-r-"-de-'-t_--"u'"'-'n=ite~s---+-'I.c.:...im;.;.;.it=es.;;:....;...:lo:.pgc.;:iicc...:ie=lIes=-+r:..::.:a=ttrc..=.::J::..apia=lgz.::~e-+-__"Ien=te=--t___'_r=apiid=e=---t_=~..::...;;_.!!m~a~rc~h~e~---.!~~~ 
pas impulsion basse I haute de jeu • Hz Hz Hz/s A A 

Hoozontal ~~en~tie~r~~0~,0~0~1~~im~lp~lu~ls~ion~s~--~15~0~0___+~2~000~0~_=20=..:0~~_=2oo~-'-t~1~00=..:0~+_~1~50~~-~0,~2~50~-+--0~,=25~0~ 

Vertical entier 0,001 impulsions -1500 20000 200 200 1000 150 0,250 0,250 

Rotation 1120 0,018 deges I -180 180 1 200 2000 400 1 0,250 

~Es~c=arn~m=a~g~e~~1~~0~-'0~,0~0~1=25~__~m.:;.cm~~__-1~0~0__~1_'0~0~~~0.~~_4_00~-=20~0~0__~_'2~0_'0__~__~3,~4__~_0=,=25~0~, 

* Une fa~on d'ameliorer la reproductibilite du mouvement est d'utiliser un rattrap age automatique de jeu qui 
impose au mouvement de toujours arriver en position par valeurs positives. 

Le choix de fonctionnement en unites d'impuisions moteur sur les mouvements "Horizontal" et "Vertical", 
actionnes par les verins, et non pas en grandeur physique (millimetres ou en degres) s'est impose par Ie choix 
d'afficher, sur les alimentation de puissance de ces mouvements, les signaux de retour des codeurs donnant ainsi la 
possibilite de les comparer en permanence aux signaux de commande. Pour avoir la comparaison directe de ces deux 
valeurs, no us avons egalement choisi, sur ces deux mouvements, I'impulsion comme unite de commande. Pour ces 

deux mouvements, Ie coefficient de correspondance est: 1 impulsion =(1 Jlm sur Ie verin) =(62 Jlm dans Ie plan 
des detecteurs a3,1 m) =(1,14.10-3 degre en moyenne). 

3.2 - Precision mecanique : 

. 

sur Ie 

goniometre 

mouvement 

Horizontal 

Vertical 

Rotation 

Escarnotage 

unites 

1 micron -10-30 

sensibilite 

1 

precision absolue 

4 

reproductibilite 

4 

1 micron -10-30 1 4 4 

deges 0,018 angle.2.10-3° ~e.2.10-3' 
mm 0,00125 0,01 0,01 

dans Ie plan 

des detecteurs 

sensibilite reproductibilite 

±62 microns ± 250 microns 

±62 microns ± 250 microns 

3.3 - Resolution angulaire : 
Le tableau suivant permet de comparer les contributions individuelles du cristal, de la dimension de I 'impact et 

du goniometre ala valeur moyenne de l'angle critique de blocking des fragments de fission: 

contribution milli radians degres 10-3 sec d'arc oogine 

cristal Si 

courbure residuelle 

1mm lateral 

O,03/mm 1,7 6 mesure sur ORION 

resolution due au 

diametre 

~eJ'irnpact 1mm 

0,32/mm 18 66 calcul de geometrie 

preciSion et 

reproductibilite 

du goniometre 

0,16 9 33 mesure sur ORION 

sensibilite 

du goniometre 

1 impulsion moteur 

0,021 impulsion 1,14 4 tests goniometre 

angle critique moyen 

de blocking <110> 

pour les fragments 

1,4 80 290 calcul 

On voit que la contribution principale aIa limitation de la resolution angulaire provient de Ia dimension de 
l'impact du faisceau sur Ie cristal. 
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i 3.4 - Fiabilite de fonctionnement : 

Boucle avec signaux de retour (mouvements horizontal et vertical d'orientation du cristal) : 
Sur les deux verins VP30 nous disposons des signaux des codeurs incrementaux et de l'electronique de decodage 

et d'affichage de ces signaux. Les alimentations Micro-Controle sont specifiques et adaptees par Ie constructeur aux 
moteurs des verins et nous n'avons aucune marge de reglage sur les courants de phase des moteurs. Cependant nous 
avons Ie choix des vitesses de fonctionnement et par la, dans une certaine mesure, une marge de securite : compte 
tenu de la puissance fixe disponible Ie couple mecanique est plus eleve pour les faibles vitesses de fonctionnement. 
De plus une camera disposee devant les afficheurs des alimentations de puissance no us permet une surveillance des 
mouvements reellement effectues et leur comparaison avec les valeurs de commande. Cette double lecture du 
mouvement commande et du mouvement effectue permet la detection d'erreur et donne une securite de 
fonctionnement accrue. 

Boucle ouverte sans signaux de retour (rotation autour de l'impact et escamotage) : 
La fiabilite de fonctionnement de ces deux mouvements est obtenu par un fonctionnement avitesses reduites et 

une puissance moteur surdimensionnee (courants de phase ajustables sur les alimentations Phytron). 

Marges de securite sur les parametres de fonctionnement : 

(valeur utilisee I valeur limite de fonctionnement aux essais) 


frllQuence maximum (Hz) accelerations tolerees (Hz / s) courant de phase (Amperes) 

<1000/2000 150/600 0,250 impose 

<1000/2000 150/600 0,250 impose 

< 2000/> 8000 400/1600 1/0,250 

<2000/ > 5000 200/>400 3,4/0,6 

Protection contre les coupures de courant: Onduleur 800V A pour maintenir sous tension Ie PC de gestion des 
moteurs et les alimentations des deux verins de basculement afin de conserver l'orientation precise du crista!. 

Telecommande : messages avec accuse de reception pour toutes les commandes, vitesse de transmission 9600 
bauds 

Journal: Les positions successives des moteurs sont consignees dans un journal dont Ie numero est incremente 
pour chaque nouvelle connexion de la liaison RS232. 

Exemple Ie fichier "journ2.txt" : 
journal des positions No2 
a 18:03:47 Ie Lundi, 4/11/1996 gonio a 580, 450, 28, 90 

a 18:03:59 Ie Lundi, 4/11/1996 gonio a -20, 400, 28, 90 

3.5 - Duree des mouvements : 

Les mouvements etant uniformement acceleres a partir d'une vitesse de demarrage et eventuellement limites a la 
vitesse limite acceptable si celle-ci est atteinte, puis deceleres, on peut donner quelques valeurs caracteristiques de 
ces mouvements. Avec 

a =acceleration en Hzls 
Vo =vitesse initiale (et d'arret) en Hz 
Vs =vitesse de saturation (vitesse maximum admise) en Hz 
t temps en secondes 
c =course disponible 

on obtient: 

temps pour atteindre la vitesse de saturation) : Ts = (vs-vo) 1a 
distance parcourue lorsqu' on atteint vs : vo.Ts + 0,5.a.T/ = (vs2 - v0

2) 12.ads 
distance parcourue avant d'atteindre vs : d =vo.t +0,5.a.t 
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distance parcourue si vs est atteinte : 
vitesse theorique ala distance d (sans limitation) : 
vitesse maximum possible (pour une course c) : 

Avec les parametres de fonctionnement choisis, les mouvements d'amplitude maximum ne depassent pas les 
dUrt~es suivantes : 

Basculement horizontal (entre detecteurs 1 ° et _7°) 22s 
Rotation de 360° autour de I'impact 14s 
Escamotage du goniometre 50s 

3.6 - Positions des butees de fin de course: 

Ces positions correspondent aI'activation des interrupteurs mecaniques et sont utilisables pour la verification du 
bon fonctionnement : 

Horizontal -1000 ± 4 impulsions 
Vertical -1000 ± 4 impulsions 
Escamotage -0,05 ± 0,05 millimetre 
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4 - Manuel d'utilisation 

4.1- Utilisation du PC des moteurs : 

Dans Ie repertoire C:\GONIO\ (voir structure du programme en 2.5.1 fig. 4), 
lancer Ie programme "Moteur96" : C : \ > CD GONIO 

C:\GONIO\> Moteur96 
On est par defaut en mode local (commandes au clavier et it la souris). Le parametrage et les commandes 

peuvent etre obtenues: 

4.1.1 En mode local: 

Reglage des parametres mecaniques (Menu definition ou raccourci AltID) pour chaque moteur. Les 
modifications de ces reglages necessitent un mot de passe: 

Une impulsion en 

Definition des caracteristiques Escamotage 

Nom du Mouvement : 

Valeur unites 

Basse Haute' 

Limites, unites 

Vitesses, lente 400 Hz Rapide 

,
Hz/s Jeu o unite 

Fonctionnement ( ) Lent Mouvement 

Acceleration : 

(x) Rapide (x) Autorise 
( ) Inhibe 

figure 6 : Jenetre de parametrage sur PC des moteurs 

Pre-definitions de valeurs memorisees (Menu definition ou raccourci AltID) : 

- 10 destinations pre-definies par un nom et un groupe de 4 valeurs de position memorisees comme des 


"taquets logiciels". 

- un increment pre-defini par 4 deltas de mouvement. 

- redefinitions de la position courante; necessite un mot de passe. 


Mouvements possibles (menu Mouvements ou raccourci AltIM) : 

- deplacement absolu : (raccourci F4 ou AltlA) permet de saisir les 4 destinations des moteurs pour une 


position quelconque du goniometre. 
- mouvement relatif (raccourci F8 ou AltIR) • 
- avance d'un increment pre-defini (raccourci AltlI), 
- aller it une des 10 destinations pre-definies par des "taquets logiciels" (Altff ou raccourci FS), 
- mouvements telecommandes en mode distant (raccourci AItlC ou menu Mouvement). 

Positions interdites, butees de fin de course ou difficultes d'execution d'une commande : une fenetre 
surgissante apparait avec un message explicatif : 

- un message courant est par exemple "Position hors Iimites" avec Ie rappel des Iimites haute et basse. 
La Iiste complete des messages d'erreur possibles est donnee en annexe. 
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4.1.2 En mode distant: (voir aussi Ie chapitre Telecommande pour l'utilisation du PC de telecommande so us 
Windows) 
On peut demander dans Ie fonctionnement en mode local Ie passage en mode distant: 
Dans Ie menu Mouvement, utiliser Ie choix "Mode Commande adistance" ou par raccourci AltlC : l'ecran 

couleur avec fenetrage disparait et est remplace par un ecran noir ou defilent les messages de commande et 
les reponses au dialogue de teIecommande. Le clavier est mis hors service et un interpreteur de commandes 
attendant des entrees sur Ie port serie COM 1 prend Ie relais. 

Tous les mouvements sont alors obtenus apartir d'un PC de telecommande ou d'une console par liaison 
serie RS232 a9600 bauds. Les messages de commande, en nombre limite, reconnus par l'interpreteur de 
commandes du logiciel sont les suivants : 

Commande Action Reponse (chaine ASCII) 
- A x,y,z,t mouvement absolu OK 
- R dX,dy,dz,dt mouvement relatif OK 
-0 aller ala position origine OK 

D avancer d'un increment delta OK 

-x quelle est la position courante ? x, y, z, t 


q quelle est la derniere erreur ? texte en clair du type d'erreur 
- s x,y,z,t redefinit Ia position en cours OK 
-EXIT retour mode distant->mode local OK 

S'il y a un probleme que1conque dans l'execution d'une commande la reponse ER est renvoyee a la place 
de la reponse habituelle OK. La commande "q" pennet d'obtenir en reponse un message explicatif sur Ie 
probleme rencontre. 

4.2 - Utilisation du PC de telecommande : 

Windows 3.x ou Windows 95. II doit etre 
relie au PC des moteurs par un cable serie. II est 

Le PC de teIecommande utilise un PC sous 
configure pour proposer une lCone 

"Goniometre" a partir de laquelle on obtient Ie lancement du programme MotORION par 
double clic. 

La connexion avec Ie PC des moteurs est faite aIa demande dans Ie menu "Liaison RS232". 

Les commandes adistance sont simplifiees puisque tous les parametres de reglage des moteurs sont definis par 
Ie Iogiciel "Moteur96" du PC des moteurs ; elles se limitent aI'utilisation des commandes reconnues par I'interpreteur 
de commandes a distances de ce logiciel. On accede aux 14 fonctions de commandes du goniometre par Ie menu 
principal "GONIOMETRE" et un sous-menu "Predefinition des positions" de MotORION : 

Idetec:teur 11 I 
Aller 8 "AXE" (detedeur 71 I 
aller DANS Ie faisceau 
aller HORS du falsceau 

Aller en Position Absolue 
Deplacement Belatif 
Avancer d'un Increment 

DefinitionORIGfNE ~ 
Definition AXE 
Def. DANS Ie faisceau 
Def. HORS faisceau 

Quelle est la Position en cours ? 

A propos de ••• 

Def. d'un Increment 

Re-Definition de la Position en cours 

figure7: menu principal du programme de teLecommande MotORION. 
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Le sous-menu "Predefinition des 
positions" per met la definition des 
positions frequemment utilisees. La 
saisie des valeurs pour d6finir une de 
ces positions ou la destination d'un 
mouvement que1conque est faite dans 
une fenetre de saisie de 4 valeurs 
numeriques comme celle ci-contre. 

figure 7 - exemple de fenltre se saisie des positions 

Les messages explicatifs sur les incoherences a 
l'utilisation, les erreurs de mouvements etc .. apparaissent 
dans des fenetres surgissantes comme celIe ci par 
exemple. 

• 

figure 8 : fenetres de message ou d'information 
i 

a 

IPN Lyon - Collisions Atomiques page - J4 R. K. 
Lycen Gonio Orion.wps 



5 - Annexes 


5.1 - Maintenance: 

5.1.1 Coupure de courant: 

L'onduleur 800VA maintient sous tension Ie PC de gestion des moteurs et les alimentation des deux verins 
de basculement afin de conserver l'orientation precise du cristal. La duree de maintien est superieur a une 
heure. 

Lorsque Ie courant est retabli, II suffit de relancer Ie PC de telecommande, recharger Windows, 
double-cliquer sur I'icone goniometre et selectionner a nouveau "Connecter les moteurs" dans Ie menu 
principal "Liaison RS232". La procedure de connexion recupere la position en cours apartir du PC de 
gestion des moteurs. 

5.1.2 Re-calage de la reference absolue d'un mouvement du goniometre : 

II est possible de recaler la reference d'un mouvement du goniometre sans faire la remise al'air et ouvrir Ie 
detecteur ORION. Cette operation peut se faire en local a partir du PC de gestion des moteurs dans la salle 
du faisceau ou a partir du PC de telecommande si la liaison RS232 est active. 

- Pour les basculements horizontal et vertical (operation possible en manuel sur Ie panneau avant de 
l'alimentation de puissance) : 

venir en valeur negative a vitesse lente jusqu'a toucher la butee mecanique qui actionne l'interrupteur de 
fin de course du verin et arrete Ie mouvement sur cette position connue : 

butee basse Verin Horizontal: - 1000 ( +/- 2 impulsions) 
butee basse Verin Vertical: - 1000 ( +/- 2 impulsions) 

- Pour l'escamotage vertical : 
demander d'aller a la valeur negative au tori see -1 mm, Ie systeme doit toucher la butee basse 

(recommencer s'il ne l'a pas atteinte). La table de translation s'arrete sur cette butee dont la position est: 
butee basse Escamotage : -0.05 mm ( +/- 2 impulsions) 

- Lorsqu'on est sur les butees en position connue il suffit alors de redefinir la position actuelle apartir de 
run ou l'autre des PC en introduisant les valeurs ci-dessus. Cela necessite l'entree du mot de passe 
"MECANO" (attention: majuscules et corrections interdites dans la frappe du mot de passe). 

- Pour Ie mouvement de rotation qui n'est utilise qu'une fois en debut de reglage de l'experience au 
moment de la recherche de l'orientation du cristal et qui reste ensuite pendant toute l'acquisition a cette 
position, on peut considerer que cette position, ne devant plus etre modifiee, reste fixe et justifie peu la 
presence d'un repere de position connue. 

5.1.3 Probleme de communication sur Ie PC de telecommande : 

Le PC reste en attente d'un accuse de reception d'une commande, c'est adire que Ie "bip" continu, 
signalant normalement la rotation des moteurs, ne s'arrete plus (aucun mouvement ne dure plus d'une 
minute) : 

On peut surmonter cette situation en selectionnant la fenetre "C:\MotORION.exe" et en fermant Ie 
programme par Ie bouton en haut a gauche et selection "Fermeture" ou Alt F4. 

II suffit alors de relancer Ie PC de teIecommande comme ci-dessus lorsque Ie courant est retabli. La 
procedure de re-connection recupere I' etat de la situation en cours apartir du PC de gestion des moteurs. 

5.1.4 Probleme sur Ie PC dans la salle du faisceau : 

Le PC gestion des moteurs est en defaut, la procedure de recuperation PC de teIecommande ci-dessus ne 
permet plus de revenir aune situation operationnelle. 

II ne reste que la solution d'entrer dans la salle du faisceau, de couper Ie secteur sur Ie PC gestion des 
moteurs, de Ie rallumer, retourner dans Ie repertoire du programme (CD ORION) et relancer "Moteur96". La 
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recuperation de la position precise du goniometre n'est pas sure si un tel probleme survient lors de 
l'execution d'un mouvement ; dans ce cas voir la rubrique ci-dessus : "Re-calage de la reference absolue d'un 
mouvement du goniometre". • 

5.1.5 Ameliorations possibles : 

1- Le mouvement vertical pourrait etre equipe d'un signal de retour permettant de visualiser les 
mouvements, par exemple un potentiometre lineaire perrnettrait un contr6le permanent de la position. Un 
codeur de position avec affichage serait une alternative. Ces ameliorations eviteraient de venir verifier la 
position de la butee pour contr6ler Ie bon fonctionnement en cas de doute. 

2- Dans cette experience, Ie mouvement de rotation n'etait pas destine aetre utilise pendant l'acquisition. 
II n'a servi qu'a pre-positionner la cible en rotation. Si ce mouvement devait etre utilise de maniere 
intensive, il devrait etre equipe au minimum d'un contact de reperage absolu , un codeur de position et 
affichage de ses signaux si on voulait garantir la reproductibilite precise et une grande securite de 
fonctionnement. 

3- Logiciel "Moteur96" du PC de gestion des moteurs: ActuelJement, on ne peut passer du mode local 
(commandes au clavier) en mode distant (teiecommande) que par Ie clavier local; il faut donc pouvoir 
acceder au clavier local, ce qui n'est pas toujours sans inconvenients. II serait interessant de pouvoir forcer Ie 
mode distant apartir du PC de telecommande. Pour cela la boucle de scrutation clavier-souris (boucle de 
gestion des evenements de TurboVision) devra inclure la scrutation des entrees sur COMl. 

5.2 . Messages d'erreur : 

Les messages d'erreurs sont generes pour la plupart par Ie programme "Moteur96" du PC des moteurs qui 
detient les informations pour contr61er la coherence des ordres, de verifier la possibilite d'execution d'un 
mouvement, de gerer les fin de course etc ... les messages correspondant aces situations apparaissent dans 
une fenetre de message soit sur I'ecran du PC des moteurs lorsqu'il fonctionne en mode local ou sont 
transmis au PC de telecommande lorsque celui-ci Ie demande. 

C'est ttancetre commun "ESPilot" des pilotes du programme qui fournit Ie cadre de gestion des erreurs. • 
Les descendants surchargent specifiquement cette procedure et definissent leurs propres situations d'erreur. 

Dans la Procedure ESCOM.DetErreur (Er: INTEGER); {definit les messages :} 

Case Erreur of { erreurs de communication DOS } 


1: ErrPilote:= 'Err Com.Ecris: Caractere de contrOle Interdit ! '; 
2: ErrPilote:= 'Err Com.Ecris Caracteres de controle Start=Stop ! '; 
3: ErrPilote:= 'Err Com.Ecris Buffer RS232 Plein'; 
4: ErrPilote: 'Err Com.Ecris Erreur 3'; 

10: ErrPilote:= 'Err Com.Protocole StartCar=StopCar Interdit ! '; 
11: ErrPilote:= 'Err Com. Lis Ecras, octet pr ,c,dent' i 
12: ErrPilote:= 'Err Com.Lis Erreur de parit, , ; 
13: ErrPilote: 'Err Com. Lis Erreur de trame' ; 
14: ErrPilote:= 'Err Com. Lis Erreur 14 : BREAK'i 

20: ErrPilote:= 'Err Com.Port Port non valable'j 
21: ErrPilote:= 'Err Com.Port Vitesse non supportee'i 
22: ErrPilote: 'Err Com.Port Nb de BITS non valable'; 
23: ErrPilote:= 'Err Com.Port Nb de Stops non va1able'j 
24: ErrPi1ote:= 'Err Com.Port Parite non valable'; 


end; {case} 


Dans la Procedure TGestion.DefErreur (NoEr: INTEGER); { definit les messages :} 

Case Erreur of { erreurs de gestion des moteurs } 


1: ErrPilote: ErrPilote+ 'Delta position MAL ecrit ! 'i 
2: ErrPilote: ErrPilote+ 'Vitesses, Acce1. ENTIERES s.v.p. 'i 
3: ErrPilote:= PCX34.QuelleErreur + ' But,es ou connections! '; 
4: ErrPilote: ErrPilote+ 'Initialisation PCX34'i 
5: ErrPilote: ErrPi1ote+ 'position HORS LIMITES !' i 
6: ErrPilote: ErrPilote + Le moteur '+ SNum +' est INHIBE ! ';I 

7: ErrPilote:= ErrPilote+ 'Numero de Moteur inexistant ! 'j 
8: ErrPi1ote:= ErrPi1ote+ 'Increments mal ecrits ! '; 
9: ErrPilote: 'Lecture '; 

10:ErrPilote: 'Sauvegarde ,i 


11:ErrPilote: 'Erreur sur gestion des positions'; 


100: ErrPilote:= PCX34.QuelleErreuri {recupere de PCX34 
200: ErrPi1ote:= ErrPilote + 'superviseur sur COM1 pas pret'; 
400: ErrPilote: ErrPi1ote+ '''400'' Numero de Moteur inexistant !' 

end; {case} 
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Dans la Procedure TMoteur.DetErreur (NoEr: INTEGER); { surcharge} 
Case Erreur of { erreurs de definition des caracteristiques moteur 

1: ErrPilote:= ErrPilote+ 'Valeurs Impulsion, Limites, jeu'j 
2: ErrPilote:= ErrPilote+ 'Val. Vitesses, Accel. (ENTIERES) '; 
3: ErrPilote:= ErrPilote+ 'Limite Superieure et position ?'j 
4: ErrPilote:= ErrPilote+ 'Limite Inferieure et position ?'j 
5: ErrPilote:= ErrPilote+ 'Aller a 0 pour Modif. IMPULSION'j 
6: ErrPilote: ErrPilote+ 'Val.Impuls. trop PETITE (Unites?) '; 
7: ErrPilote:= ErrPilote+ 'V.Rapide < V.Lente ! 'j 
8: ErrPilote: ErrPilote+ 'Vitesse ou Accel. NULLE ! 'j 
9: ErrPilote:= ErrPilote+ 'Jeu superieur aux Limites ! '; 

10: ErrPilote:= ErrPilote+ 'position Hors Limites ! 'j 

11: ErrPilote:= ErrPilote+ 'Compteur Hors Limites ! '; 
12: ErrPilote:= ErrPilote+ 'Bornes Limites identiques ! '; 
13: ErrPilote: ErrPilote+ 'position MAL ecrite ! '; 
14: ErrPilote: ErrPilote+ 'Mouvement INHIBE ! '; 
15: ErrPilote:= ErrPilote+ '! '; 


end; {case} 


Dans la Procedure PCX.DetErreur (Er: INTEGER); 

Case Erreur of { erreurs de la carte de gestion d'axes Oregon} 
1: ErrPilote: ErrPilote+ 'Commande farfelue ! '; 
2: ErrPilote: ErrPilote+ 'Un moteur en bute ! '; 
{3: ErrPilote: ErrPilote+ 'Lecture vide';} 
4: ErrPilote:= ErrPilote+ 'En lecture'; 
5: ErrPilote:= ErrPilote+ 'En demandant les Positions'; 
6: ErrPilote:= ErrPilote+ 'Ecriture car. Ctrl ignor, '; 
7: ErrPilote:= ErrPilote+ 'position mal ecrite'; 
10: ErrPilote:= ErrPilote+ 'Position non conforme'j 
11: ErrPilote:= ErrPilote+ 'Vitesses pour moteur inexistant'j 
12: ErrPilote: ErrPilote+ 'pb chargement Vitesses 'j 

13: ErrPilote: ErrPilote+ 'Bits 0 .. 7 seulement'j 

end; {case} 
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