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BREV CENNISULL. AZIONE Dl

I neutroni sono particelle che non hanno carica e quindi non interagiscono per via di
interazioni columbiane che dominano invece il processo di perdita di energia per le
particelle cariche nel passaggio attraverso la materia. Per questo motivo i neutroni
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chema nzionale

Fase iniziale

In questa prima fase sperimentale del progetto ci siamo occupati dell’installazione del bus di campo,
basato sullo standard Profibus DP, finalizzato al controllo remoto di un sistema di movimentazione per il
posizionamento di un gruppo di rivelatori di particelle cariche, nonché dello sviluppo delle necessarie
circuiterie di interfaccia e del software di controllo remoto.

In fig.1 si puo vedere la configurazione iniziale del sistema: tre motori, aventi il compito di azionare il
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X giro
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Rapporto di  Alimentazione (V)
riduzione

12
24
24

sistema di posizionamento da controllare ¢ visibile in fig.2: esso ¢ costituito da due guide lineari
disposte orizzontalmente, per i movimenti lungo I’asse x e lungo 1’asse y, e da quattro guide disposte
verticalmente, lungo la direzione z, che
sostengono il piano d’appoggio per il
sostegno dei rivelatori. Ogni guida ¢
provvista di un giunto di azionamento che
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Rete Profibus DP

Per la realizzazione del bus di campo si ¢ scelta una master board Applicom PC1500PFB da 500kbps ed
un modulo slave Weidmuller combi 16DI/16DO ; il bus ¢ costituito da un doppino intrecciato schermato

adatto per la codifica differenziale standard RS 485. applicom==
international

2.5 - Communication server an PC1500PFS board
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Circuiti per I‘interfaccia Slave-PLC

Nelle figure immediatamente a sinistra sono presenti i circuiti per le conversioni dei segnali logici: il
primo fa uso di un partitore resistivo e di un buffer 4050 CMOS per la conversione da segnale
industriale a segnale a 5Vdc TTL-CMOS compatibile; il secondo invece utilizza una buffer non
invertente 74LS07 open-collector per far salire a 24Vdc lo swing logico d’uscita.

Nella figura sotto invece si puod vedere lo schema logico che ricava la porta bidirezionale PA[0..7] dalle
uscite Q[0..7] e dagli ingressi I[0..7] del modulo slave: il 74HC244 buffer three state abilita o meno le

24vde

AL 74HC244

Conversione TTL - 24Vdc 2 Unidirectional -> 1 Bidirectional Port Conversion

Conversions 24Vde - BVde CMOS
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Nelle pagine seguenti si possono vedere gli schemi logici dell’interfaccia
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Le principali funzioni di comando svolte dal software di supervisione sono:

- Inizializzazione del sistema

- Comando posizione

- Stop d’emergenza

Delle 3 funzioni, quella che merita una maggior attenzione ¢ I’inizializzazione, il cui diagramma di flusso (relativo ad un solo
chip di controllo HCTL, cio¢ ad un solo motore) ¢ in fig. 4: il primo passo consiste nel RESET del’HCTL, operazione che
azzera i registri interni compresi quelli della posizione; segue poi la programmazione dei registri ed il comando di spostamento
verso una delle estremita della guida alla ricerca del finecorsa; durante questa fase avviene un test di sicurezza non evidenziato
nella figura consistente nella verifica dello spostamento della barra a fronte di guasti al motore o ai cavi; il programma cicla
sulla lettura di un opportuno registro del’HCTL per verificare I'innesco del finecorsa e quindi il raggiungimento di
un’estremita della guida; qundo cid avviene 'HCTL viene nuovamente resettato ed i suoi registri vengono riprogrammati; si
sposta poi la guida per una quantitd pari alla meta dell’escursione massima, alla ricerca della posizione di centro guida;
raggiunta la posizione, 'HCTL viene nuovamente resettato e riprogrammato fissando cosi l'origine assoluta per i
posizionamenti successivi.

Reset HCTL

Reset HCTL
HCTL Values

Manuale D’uso
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Gaiy9 graficy caniral §

Barra linferiore dei comandl grafie/

Consta dei seguenti pulsanti:

<¢|¢| comandi per la rotazione ’angolo di vista attorno al sistema di guide;




Barra di comando superiore

Consta dei seguenti pulsanti:

Finestra di comando posizione

Controllo Posizione
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Analisi dei dati acquisifi
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