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Используемые сокращения:
· СУ – Система Управления комплекса У-70;
· ПО – программное обеспечение;
· МОЭ – магнитооптический элемент (магнитооптические элементы);

· ИП – источник питания (источники питания);

· КО – контроллер (контроллеры) оборудования;
· ГФ – генератор функций, реализуемый микроконтроллером, встроенным в ИП.

Используемые обозначения:

· параметром в таблице называется строка данных;

· имена параметров, содержащихся в таблицах, выделены в тексте жирным шрифтом, а редактируемые параметры отмечены подчеркиванием;
· рисунки с изображениями таблиц, для данных которых отведено место в архиве СУ, имеют двойную рамку.

Примечание:

· рисунки показывают представление данных СУ, формируемое Диалоговой программой u70 на X-терминале;

· первый параметр в каждой таблице показывает состояние технологической подсистемы, является результатом работы Локального Супервизора и в этом документе не рассматривается
.
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Структура задачи

Задача вывода пучка разделена на две независимые задачи:

1) диагностика состояния элементов управления и измерение параметров источников тока;
2) управление источниками тока.
[image: image1.jpg]2., Control > ¥npasnenuie [887, 1]

(. Regime 1> Pexun 1 (989, 1]

[, Magnets > MaruurasnTuseckie snementsl Biisoza
Fast Ejection 1 > GHCTPHA BHBOA 1

Fast Ejection 2 > GHCTPHH BHBOA 2

Fast Ejection 3 > GucTpui Buaoa 3

Slow Efection 1 > Meanesi Bzoa 1

Slow Efection 2 > Meanessi Bmoa 2
Nonresanant Ejection 1 > Hepe3oHaHcHi BhR0a 1
Nonresonant Ejection 2 > HepeaoHancHsil BhBoa 2
12, Powersupplies > UcTowm Toxa

Fast Ejection 1 > GHCTPHA BWBOA 1

Fast Ejection 2 > GHCTPH BHBOA 2

Fast Ejection 3 > GHCTpW BHBOA 3

Siow Efection 1 > Meanesi Bugoa 1

Slow Efection 2 > Meanesssi Bsoa 2
Nonresonant Ejection 1 > Hepe3oHaHcHui BhR0a 1
Nonresanant Ejection 2 > HepeaoHancHsil BrBoa 2
L., Test Facilty > Tecruposaie

Powersupplies 1-24 > MCTOMHMKM 1-24
Powersupplies 25-30 > UCTO4HMKM 25-30

L g Tk Configuration > Kougurypausa saaasu (590, 4]




Первая задача решается Локальным Супервизором данной технологической подсистемы, который работает по стандартной в СУ схеме
 (см. рис.1).

[image: image2.jpg]1 2 3
EjectMagnetSys EC:Off [ Regime:No
PowerSup.Name 15560-1 15560-2 | 20050-1000
PowerSup.Type Terist Terist Terist

Max. Current, A 900.00 900.00 1150.00
Max.Up, A ms 10000 10000 100.00

Max.Down,A / ms 80.00 80.00 80.00
Coef.CunrToCode: 100.00 100.00 100.00
Coef. Code ToCurr 100 1.00 1.00
Coef.Code ToPar2 100 1.00 1.00

Microhumber(BC) 1 2 3
BC Number (EC) 1 1 1

EC Number 1 1 1





Задача управления состоит из нескольких подзадач (см. рис.2):

· управление в каждом режиме,
· управление связанными режимами,
· копирование данных между режимами,
· просмотр измеренных параметров;
· просмотр данных в КО;

· [image: image3.jpg]-2, Measurement > Uamepenye
[, Powersupplies Currents > Toxu HeTosiKos
[, ean Ejections Work » Fasora na Bueoa nywa

Fast Ejection 1 > BhcTpuri Buisoa 1

Fast Ejection 2 > EwcTpaii Bhgod 2

Fast Ejection 3 > BucTpi B 3

Slow Ejection 1 > Meanewssn Buzoa 1

Slow Ejection 2 > Meanehsi Bugoa 2
Nanresanant Ejection 1 > HepesanaHcHsi Bugoa 1
Nanresanant Ejectian 2 > HepeaoHaeHsii Bueoa 2
L@, Test Facilty > TecTuposanue

PowerSupplies 1-24 > UeTouik 1-24
PowerSupplies 25-30 > HeTowmukn 25-30

L@, Powersupplies Paraster 2 > Napanerp 2

[, Bean Ejections Work > Padora wa Busoa nywa

Fast Efection 1 > GucTpui Biaoa 1

Fast Ejection 2 > GHCTPHM BHBOA 2

Fast Ejection 3 > GHCTpHW BHBOA 3

Slow Efection 1 > Meanesi Bugoa 1

Slow Ejection 2 > MeaneHHwi Buigoa 2
Nonresonant Ejection 1 > Hepe3oHaHcHui BhR0a 1
Nonresonant Ejection 2 > HepeaoHancHsil BhBoa 2
L&, TestFacilty > TecTuposanie

Powersupplies 1-24 > UeTouHuku 1-24
Powersupplies 25-30 > HCTO4HUKM 25-30
Powersupplies State > COCTORKHE HCTOHHUKOR
MicroControllers State > COCTORHHE MHKBOKOHTPOANBOR




конфигурация технологической подсистемы.
[image: image4.jpg](2., 1l Systems State > CocTomue cex cucTen
=] View State > Mpocworp cocTasmui
. Contral without dialogue > Ynpagnenvie des auanara 341, 2]
2] Run, Stap Supervisars > 3anycr, ocTanos Cynepsusopos (341, 3]
fg=] Short View State > KpaThu npocioTp cocTomuuA
Unit Supervisor > Cynepeusop yeTanosKw (341, 5]



Это типичная в СУ схема построения задачи для технологической подсистемы, способной работать в нескольких независимых режимах работы ускорительного комплекса.
Работа с задачей управления состоит из двух основных этапов:

1) создание конфигурации технологической подсистемы;

2) редактирование значений параметров магнитного поля для МОЭ или значений тока для ИП в таблицах управления технологической подсистемы и передача управляющих данных в КО.

Конфигурация технологической подсистемы

Корректность работы с технологической подсистемой основано на двух группах параметров:
· описания элементов контроля и управления, участвующих в работе всех режимов работы ускорителя;
· расписания работы элементов контроля и управления в каждом режиме работы ускорителя.

Таким образом, конфигурация технологической подсистемы определяется как следующая совокупность данных:

· Описание источников (см. рис.3, 5);

· [image: image5.png]EjectMagnetSys wSs:Stop

EC:Unknown |  Regime:to

Ejection Type [ FastEject | FastBecz | FastBjec3 | Sow Eeca

Ejection Line Line 22 line 8 B B
Ejoction Work Yes Yes Yes Yes
Puis Type T-chain Tchain T-chain T-chain

Time by KCl,ms 10 E) E) )
Time length,ms 10 1000 10 2000




Подключение магнитов (см. рис.3, 6) - привязка ИП к МОЭ;

· [image: image6.jpg]EjectMagnetSys ECUnknown

Magnet tlame sM-18 sM-20 sM-24
MagnetParamUnit 6T 6T 6T 6T
Max.Param.value 008 07 128 0147

Max.Curent, A 1600 7000 000 3000
PowerSup.Name 155601 155602 | Z0q50-1000 15060-1
PowerSup.Number 1 2 3 a4

o —



Расписание работы выводов пучка (см. рис.4,7) - список работающих типов вывода для каждого режима работы ускорителя;

· [image: image7.jpg]Control Systems > CHCTensl Ynpasneia
Magnet Optical Elements > MaruTO0NTASCKNE 3MEHTH BHE0AR
[ Control > ynpasnene (567, 1]
[, Connected Regimes > Carsanhiie pexns (367, 2]
|5 Copy Hot Data to regimes > KonuposaHe oAt JlaHHE MeX 4y pexuMan

[ Measurement > Usmepenue
[ View on EC Data > MpochoTp aaHHkix & KOHTpoAReps Ofopy A0saHuA

L, System Configuration > Kaugurypauua cucTens 557, 6]



Расписание работы магнитов (см. рис. 4, 8)- список работающих МОЭ для каждого типа вывода в каждом режиме работы ускорителя.
[image: image8.jpg]&, Connected Regimes > CaA3aHHbIE pexumkl (887, 2]
B List of Comnected Regimes > Crucok CrrsaiHi pexinmas (330, 1]
(2. Connected Control > Cersatnos ynpas neie

[, Magnets > MaruutosnTuseckue snemenh Buposa

Fast Ejection 1 > EwcTpuil Bupoa 1

Fast Ejection 2 > BucTpwi Bupoa 2

Fast Ejection 3 > BucTpwi Buipoa 3

Slow Ejection 1 > MeanenHi Eweoa 1

Siow Ejection 2 > MeanekHii Eueoa 2
Norresonant Ejecton 1 > Hepesawancisi Bpoa 1
Norresonant Ejection 2 > Hepesowanchbi Bupoa 2
12, Powersupplies > LicTow Toxa

Fast Ejection 1 > BHCTpsi Bhgod 1

Fast Ejection 2 > BuCTpi Bugoa 2

Fast Ejecion 3 > BuCTpsi Bugoa 3

Slow Ejection 1 > Meanewssn Bzoa 1

Slow Ejection 2 > Meanshsi Buigoa 2
Nanresanant Ejection 1 > HepesanaHcHsi Bhgoa 1
Nanresanant Ejectian 2 > HepesonaeHsii Buena 2
L@, Test Facilly > Tecuposanue

PowerSupplies 1-24 > UeToumuu 1-24
PowerSupplies 25-30 > HeTounikn 25-30

L, Task Configuration > Kouturypauwn sasas (331, 41

Ejections Work Schedule > PacnicaHie padaT BHBB0R nyika
Magnets Work Schedule > Pacnicaiis padarh warHiTos




Замечание. При работе с таблицами, задающими конфигурацию подсистемы (см. рис. 5, 6, 7, 8), формируются следующие параметры для всех задач управления в каждом режиме работы ускорителя

· PowerSup.Name, Max.Current - управление ИП (см. рис. 11);

· Magnet Name, MagnetParamUnit, Max.Param.Value - управление МОЭ (см. рис. 12).
Описание ИП

[image: image9.jpg]@&, Copy Hot Data to regimes > KonupoBaHue [ opaswix [laHHkD Mex1y pexuman
[, Magnets > Maruutoon uveckue snevewtil Biisoza

Fast Ejection 1 > BuCTpHi BuRoa 1

Fast Ejection 2 > BHCTpHi BuBoa 2

Fast Ejection 3 > BHCTpHI BuBoa &

Stow Ejection 1 > Meanerii Eueoa 1

Stow Ejection 2 > Meanessit EuBoa 2

Nonresonant Ejection 1 > HepesawancHlt BuBoa 1
Nonresonant Ejection 2 > HepesoascHit EuBoa 2
12, Powersupplies > UcTowm Toxa

Fast Ejection 1 > BHCTpHi BuRoa 1

Fast Ejection 2 > BHCTpHI BuBoa 2

Fast Ejection 3 > BHCTpHi BuBoa &

Stow Ejection 1 > Meanerii Eweoa 1

Siow Ejection 2 > Meanesit BuBoa 2

Nonresonant Ejection 1 > HepesawancHit BuBoa 1
Nonresonant Ejection 2 > HepesowascHit EuBoa 2
|2, Test Facilty > TecTuposanie

Powersupplies 1-24 > UcTouwi 1-24

PowerSupplies 2530 > Weroumueu 25-30

L, Task Configuration > Kowourypausa sasaw [336, 4]

Ejections Work Schedule > Pacnucasie pagoTh BuBo1os nyika
Magnets Work Schedule > PacnicasHe pagoTH warHToR




Данные описания ИП заносятся в таблицу, фрагмент которой показан на рис.5.

Данные описания ИП используются  как в алгоритме управления ИП и МОЭ, так и при измерении и контроле параметров ИП.

Каждый столбец этой таблицы содержит описание одного ИП.

 Параметры таблицы:

· [image: image10.jpg]EjectMagnetSys ECUnknown

Magnet tlame sM-18 sM-20 sM-24
PowerSup.Name 155601 155602 | 20q50-1000 15060-1
FastEjoct : Work o Yes o o
FastEjec2: Work o Yes o o
FastEjoc3: Work Yes Yes Yes Ves
SlowEject: Wark o Yes Ves Yes
SlowEjecz: Wark o o o o
NonresEj: Work o o o o
NonresEj2: Work Yes o Yes o

| —



PowerSup.Name – имена ИП (фиксированные);

· PowerSup.Type – типы ИП;

· Max.Current, A – максимально допустимые токи ИП;

· Max.Up, A/ms – максимально допустимые скорости нарастания тока ИП;

· Max.Down, A/ms – максимально допустимые скорости спада тока ИП;

· Coef.CurrToCode – коэффициенты пересчета тока в опорное напряжение;
· Coef.CodeToCurr – коэффициенты пересчета измеренного кода в ток;
· Coef.CodeToPar2 – коэффициенты пересчета измеренного кода в параметр;
· MicroNumber (EC) – порядковые номера ГФ в каждом BusController;

· BC Number – порядковые номера BusController в соответствующих КО.

· EC Number – порядковые номера контроллеров оборудования.

[image: image11.jpg]&, System Configuration > KoHOUTypauma cucTens (587, 6]
fg=] PowerSupplies Descriplion > Onicasie UCTauHK0S
f=] Magnets Connectian > Moaxnitenue warkuTon



Подключение ИП к МОЭ

[image: image12.jpg]1 2 3 4
EjectMagnetSys WS:Stop | EC:Unknown | Regime:tio

Magnet tlame sM-20 sM-22 sM-24 B

MagnetParamUnit 6T 6T 6T B

Max.Param.value 00 1150 1450 o

Timems 10 E) E) [

Time length,ms 10 10 10 10

Magnet 1 00 oot 00 oot

Magnet 2 o o o o

Magnet 3 0 0 o




Подключение ИП к МОЭ осуществляется с помощью таблицы, фрагмент которой показан на рис.6. Подключение носит логический характер и необходимо для правильной работы алгоритма управления МОЭ и ИП.

Каждый столбец таблицы содержит данные подключения одного ИП, определенного в таблице описания (рис.5) к одному МОЭ. Если необходимо подключить один ИП к нескольким МОЭ, то номер этого ИП следует указать в нескольких столбцах. Параметры таблицы:

· Magnet Name – имена МОЭ (фиксированные);

· MagnetParamUnit – названия размерностей параметров магнитного поля для каждого МОЭ, определенные внутри программы; здесь и далее используется как комментарий пользователю;

· Max.Param.Value – максимально допустимые значения параметров, определенные для каждого МОЭ внутри программы;

· Max.Current, A – максимально допустимые значения тока, вычисленные по максимально допустимым значениям параметров МОЭ;

· PoweSup.Name – имена ИП, соответствующие номерам ИП;

· PowerSup.Number – номера ИП, указываются пользователем.

[image: image13.jpg]EjectMagnetSys ECOM | Regme:tio
PowerSup.Name 155602 | 20q50-1000 15060-1 B
Max.Curent, A 00 150 1450 o
Timems 10 E) E) )

Time length,ms 10 10 10 10
Powersup.1, A 1000 “1000 1000 “1000
Powersup2, A 00 00 00 00
Powersup.3, A 00 00 00 00

T



Расписание работы выводов пучка

[image: image14.jpg]EjectMagnetSys ws:Stop EC:off | Regime:tio
PowerSup.Name 15560-1 155602 | 20950-1000
Status 1 0 0 o
Status 2 o o o
Status 3 o o o
Status 4 0 0 0

o —




Расписание работы типов выводов пучка в каждом режиме работы ускорителя, задается с помощью таблиц, одинаковых для каждого режима. Данным каждой таблицы отведено место в архиве СУ. 

Фрагмент одной из таких таблиц приведен на рис.7. Каждый столбец таблицы содержит данные для одного типа вывода. 

Параметры таблицы:

· Ejection Type – типы вывода; список фиксирован – Быстрые выводы 1-3, Медленные выводы 1-2, Нерезонансные выводы 1-2;

· Ejection Work – участие каждого типа вывода в работе;

· Ejection Line – канал, в который должен быть выведен пучок;

· Puls Type – тип синхронизации начала работы каждого типа вывода;

· Time by KC1, ms – времена начала работы каждого типа вывода, отсчитываемые от импульса KC1;

· Time length, ms – длительность работы каждого типа вывода.
Расписание работы МОЭ

[image: image15.jpg]1 2 3
EjectMagnetSys Regime:No
PowersSup.tiame 155601 1560-2 | 20q50-1000
Power switch off off off
Blocking off off off
Power off off off
Control Distance Distance Distance

o —



Таблица, фрагмент которой приведен на рис.8, предназначена для составления расписания работы МОЭ в каждом типе вывода для выбранного режима работы ускорителя.

Данным для каждого режима отведено место в архиве СУ.

[image: image16.jpg]View on EC Data = MpochaTp AaHsix 8 KOHTPOMMERE OB0py A08aHUA
Control Codes > Koaw ynpasneniia

Regime 1 > Pexun 1 (953, 1]

FE=] PowerSupplies Currents > Tox WCTOSHUKDR [354, 1]

FE] PowerSupp. Work Schedule > P aCTUCaHUE BA60TH HCTOSHKDR
Regime 2 > Pexun 2 (953, 2]

Regime 3 > Pexun 3 (953, 3]

Rregime 4 > Pexun 4 (953, 4]

Regime 5 > Pexun 5 (953, 5]

Regime 6 > Pexun 6 (353, 6]

Regime 7 > Pexun 7 (953, 7]

Fregime B:Educate > Pexim 8 Y4e6Hui [353, 5]

FE=] Measuring Codes > Ko.aw ustepenii (352, 2]

FE] WS~EC Interface > MuTepoeiic WS-EC [352, 3]



Каждый столбец таблицы определяет работу одного МОЭ и подключенного к нему ИП во всех типах вывода.

 Параметры таблицы:

· Magnet Name – имена МОЭ;

· PowerSup.Name – имена ИП, связанных с МОЭ посредством таблицы подключения (см. рис.6);

· FastEject1: Work – работа МОЭ и ИП в Быстром Выводе № 1;

· FastEject2: Work – работа МОЭ и ИП в Быстром Выводе № 2;

· FastEject3: Work – работа МОЭ и ИП в Быстром Выводе № 3;

· SlowEject1: Work – работа МОЭ и ИП в Медленном Выводе № 1;

· SlowEject2: Work – работа МОЭ и ИП в Медленном Выводе № 2;

· NonresEj1: Work – работа МОЭ и ИП в Нерезонансном Выводе № 1;

· NonresEj2: Work – работа МОЭ и ИП в Нерезонансном Выводе № 2.
Переслать расписание работы ИП в Контроллер Оборудования

Информация о запусках каждого ИП в каждом типе вывода пересылается в КО.

Задачи управления ИП в каждом режиме

Управление ИП в каждом режиме работы ускорителя состоит из 8 независимых задач (см. рис.9):

· Работа ИП на вывод пучка – 3 Быстрых, 2 Медленных, 2 Нерезонансных выводов;

· Автономная работа ИП без вывода пучка (тестирование ИП).

Работа ИП на вывод пучка возможна в двух вариантах:

· [image: image17.jpg]Base regime

Working regimes




Управление непосредственно ИП;

· Управление МОЭ посредством ИП.

Управление в каждой задаче организовано единообразно по следующей схеме. 

Управлению в выводе доступны только те МОЭ и ИП, которые в данном режиме участвуют в данном типе вывода согласно расписаниям работы (см. рис.7, 8). 

Тестирование возможно только тех ИП, которые в данном режиме не участвуют ни в одном типе вывода. 

[image: image18.png]&, Control > Ynpassenue 887, 1]
[, Regime 1 > Pexum 1 (683, 1]

[ Magnets > MaruuTosnTuseckue snementsn Bisoza
b PowerSupples > MeTowm Tora
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Проверка корректности значений токов и длительностей работы ИП осуществляется  на основе параметров таблиц, приведенных на рис. 5,6,7,8. 

Токи являются функциями от времени. Каждая функция составляется из нескольких линейных векторов. Вектор задается таблично парой чисел – длительность вектора и его высота в конце временного интервала. Количество векторов для каждой задачи разное и приведено в таблице на рис.10. Общее количество векторов не должно превышать 64.

После проверки формируются  временные функции опорных напряжений для ИП. Функции пересылаются в КО для формирования напряжений встроенными в ИП микроконтроллерами. Микроконтроллеры начинают формировать функции в момент прихода событий, указанных в таблице на рис.10. 

Программный номер задачи
Название задачи
Названиесобытия
Количество векторов

1
Быстрый вывод пучка № 1
БВ1
5

2
Быстрый вывод пучка № 2
БВ2
5

3
Быстрый вывод пучка № 3
БВ3
5

4
Медленный вывод пучка № 1
МВ1
16

5
Медленный вывод пучка № 2
МВ2
16

6
Нерезонансный вывод пучка № 1
ДВ2
5

7
Нерезонансный вывод пучка № 2
ДВ2
5
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Управление ИП

Таблица, фрагмент которой показан на рис.11, предназначена для управления токами ИП по описанной выше схеме.

Таблица одинаково устроена для всех задач во всех режимах работы ускорителя и составлена из двух частей:

1) Список участвующих в работе ИП;
2) Временные функции токов для перечисленных в первой части ИП. 
Временным функциям для каждого режима отведено место в архиве СУ. Каждый столбец первой части таблицы содержит данные для одного ИП. Первая часть таблицы содержит следующие параметры
:

· PowerSup.Name – список имен ИП, участвующих в данном типе вывода в данном режиме работы ускорителя; список формируется при работе с таблицами конфигурации (рис. 6, 7, 8);

· Max.Current, A – максимально допустимые значения тока для ИП; перечисленных в списке PowerSup.Name; значение для каждого ИП определяется как минимальное из заданного Max.Current в таблице описания ИП (см. рис.5), и вычисленного Max.Current в таблице подключения ИП (см. рис.6).
Длительность каждого вектора является общей для функций токов всех ИП в данной задаче. Таким образом, вторая часть таблицы содержит следующие параметры:

· Time, ms – значения временных точек в конце векторов относительно начала работы данной задачи;
· Time length, ms – значения временных длительностей векторов;

· PowerSup.1, PowerSup.2, … - значения функций тока в конце векторов для тех ИП, которые перечислены в первой части таблицы. 

Максимальное значение длительности вектора есть 4095 мсек.

Сумма длительностей всех векторов контролируется на основе таблицы описания типов вывода (см. рис.7) и не должна превышать:

· для задач вывода пучка – длительность работы данного вывода;

· для автономной работы ИП – время от КС1 до момента начала работы первой задачи вывода пучка.
Функции тока проверяются на выполнение следующих условий: 

· амплитуды векторов не должны превышать значения Max.Current, определенного в первой части таблицы;
· наклоны векторов не должны превышать значений Max.Up, Max.Down, заданных в таблице описания ИП (см. рис.5).

Вычисление значений амплитуд векторов опорного напряжения производится умножением значений амплитуд тока на коэффициент Coef.CurrToCode, заданный в таблице описания ИП (см. рис.5).
Корректная работа ИП обеспечивается специальными командами микроконтроллеру, которые он выполняет, формируя импульс на одном из своих выходов. 

· включить ИП одним из двух способов (один из двух выходов) – выполняется в начале первого вектора функции;

· переключить полярность ИП – выполняется в конце данного вектора;

· выключить ИП – выполняется в конце данного вектора.
Команды формируются автоматически программой на Рабочей Станции при вычислении каждой функции и пересылаются в КО вместе с каждой функцией:

· способ включения ИП определяется по номеру задачи;

· вектор, в конце которого необходимо переключить полярность ИП, определяется как вектор, имеющий равную 0 амплитуду
, а предыдущий ему вектор и следующий за ним вектор имеют амплитуды разного знака; 
· вектор, в конце которого необходимо произвести выключение ИП, является предпоследним вектором всей функции.

Управление МОЭ

Управление параметрами магнитного поля для МОЭ основано на алгоритме управления токами для ИП. Алгоритм дополнен проверкой корректности параметров магнитного поля для МОЭ, соответствующих каждому ИП согласно определенным заранее связям (см. рис.6). 

Поэтому таблица, представленная на рис.12, аналогична таблице для управления токами ИП (см. рис.11) для каждой задачи в каждом режиме работы ускорителя и также составлена из двух частей:

1) список участвующих в работе МОЭ;

2) временные функции параметров магнитного поля для перечисленных в первой части МОЭ.

Временным функциям для каждого режима отведено место в архиве СУ. Каждый столбец первой части таблицы определяет значения для одного МОЭ. Параметрами первой части таблицы являются
:

· Magnet Name – список имен МОЭ, участвующих в данном типе вывода в данном режиме работы ускорителя; список формируется при работе с таблицами конфигурации (см. рис. 7, 8);

· MagnetParamUnit – названия размерностей параметров магнитного поля для МОЭ, перечисленных в списке Magnet Name; названия формируются при работе с таблицей подключения ИП к МОЭ (см. рис.6);

· Max.Param.Value – максимально допустимые значения параметров для МОЭ, перечисленных в списке Magnet Name; значения формируются при работе с таблицей подключения ИП к МОЭ (см. рис.6).
Вторая часть таблицы содержит следующие параметры:

· Time, ms – значения временных точек в конце векторов относительно начала работы данной задачи;
· Time length, ms – значения временных длительностей векторов;

· Magnet 1, Magnet 2, … - значения функций параметров магнитного поля в конце векторов для тех МОЭ, которые перечислены в списке Magnet Name.

Значения временных точек и длительностей используются в таблице управления токами ИП (см. рис.11), соответствующей данной задаче в данном режиме работы ускорителя.
Вычисление значений тока по значениям параметра магнитного поля производит программа на Рабочей Станции по таблицам, включенным в текст программы и недоступным для редактирования пользователем.

Управление в связанных режимах

Управление связанными режимами работы ускорителя (см. рис.14) позволяет управлять параметрами технологической подсистемы одновременно для нескольких выбранных режимов работы. 

Для этого необходимо указать номер базового режима и составить список связанных режимов с помощью таблицы “List of Connected Regimes” (“Список cвязанных режимов”), фрагмент которой показан на рис.15. 

Параметрами этой таблицы являются:

· Base regime – номер базового режима; базовым режимом может быть любой режим, данные которого будут предоставлены для работы;

· Working regimes – список номеров режимов работы ускорителя, данные которых будут одновременно модифицироваться при работе в пунктах меню, перечисленных в вершине “Connected Control” - “Связанное управление”.
Параметры этой таблицы (рис.15), но как комментарии, присутствуют во всех таблицах, которые позволяют управлять данными связанных режимов.

Замечание 1. Базовый режим не будет связанным, если он не указан в списке связанных режимов. 
Замечание 2. Редактирование в управляющих таблицах данных, взятых из базового режима, ведется во временном буфере. Данные будут записаны во все связанные режимы только при выполнении команды “Execute” Диалоговой программы.

Копирование данных между режимами

Данные, подготовленные в таблицах для одного из режимов работы ускорителя, можно копировать в таблицы любого другого режима. 

Для этой цели предназначена вершина “Copy Hot Data to regimes” (“Копирование Горячих данных между режимами”), приведенная в раскрытом виде на рис.16. 

Каждый пункт меню в этой вершине позволяет работать с таблицей, имеющей одинаковый для всех пунктов вид (см. рис.17). Однако, в каждом пункте меню копируются именно те данные, которые декларирует этот пункт меню.



Измерение и контроль

Измерение и контроль проводятся Локальным Супервизором (см. структуру задачи) в каждом цикле работы ускорителя посредством опроса КО, который хранит результат работы всех микроконтроллеров в последнем цикле работы ускорителя. Каждый микроконтроллер проводит измерение и контроль следующих параметров:

· Состояние микроконтроллера (см. рис.19):
· 24 статуса;

· Состояние ИП (см. рис.20):

· Масляный выключатель - включен/выключен;

· Защита ИП - включена/выключена;

· ИП - включен/выключен;

· Управление ИП - дистанционное/ручное;

· Измерение 2х параметров ИП:
· первым измеряемым параметром является ток;

· второй измеряемый параметр определяет инженер.

Просмотр измеряемых и контролируемых параметров доступен любому пользователю в вершине “Measurement” (“Измерение”), показанной в раскрытом виде на рис.18. 

Просмотр осуществляется в виде отдельных таблиц. 

Таблицы состояния микроконтроллеров ( см. рис.19) и ИП (см. рис.20) содержат в качестве параметров статусы, текущее состояние которых выводится словами, причем нештатное состояние выделяется красным цветом. 

Наличие хотя бы одного нештатного состояния фиксируется Локальным супервизором и отображается в состоянии всей технологической подсистемы, которое выводится как параметр в 1-ой строке  во всех таблицах (рис.5, 6, 7, 8, 11, 12, 19, 20).

Измеряемые параметры ИП выводятся в виде таблиц, раздельных для каждой задачи и аналогичных таблицам управления ИП (см. рис.11).

Списки ИП и значения временных точек в этих таблицах измерения параметров соответствуют данной задаче в том режиме работы ускорителя, в котором было проведено измерение.
Измеряемый ток ИП и 2-й измеряемый параметр ИП вычисляются умножением кодов, полученных из микроконтроллеров, соответственно на коэффициенты Coef.CodeToCurr, Coef.CodeToPar2, заданные в таблице описания ИП (см. рис.5).

Просмотр данных в КО
Вершина “View on EC Data”, показанная в открытом виде на рис.21, предоставляет доступ к данным, называемым технологическими данными и хранящимся в КО. Такие данные можно только просматривать. Просмотр необходим разработчикам ПО на стадии отладки и сопровождения ПО. Данные в КО хранятся в специальных форматах, поэтому просмотр таких данных требует знаний правил взамодействия ПО.

Предостережения при работе с данными

Конфигурация задачи задачи (см. рис. 5, 6, 7, 8) определяет содержимое таблиц управления МОЭ и ИП (см. рис.11, 12). Поэтому необходимо следить за соответствием этих групп параметров.

Например, если изменить список МОЭ, участвующих в каком-либо типе вывода (см. рис.8), то автоматически изменится список ИП и МОЭ в соответствующих таблицах управления (см. рис.11, 12). При этом значения параметров магнитного поля и значения тока остаются в этих таблицах на прежних местах и будут соответствовать уже другим МОЭ и ИП.

Наиболее верятными действиями, которые могут привести к несоответствию параметров конфигурации и параметров управления, являются:

· редактирование таблиц, задающих конфигурацию, без внесения изменений в соответствующие таблицы управления ИП и МОЭ;

· восстановление данных из архива СУ при работе с одной из таблиц конфигурации или управления;

· чтение данных, относящихся к другому режиму работы ускорителя, при работе с одной из таблиц конфигурации или таблиц управления;

· копирование параметров конфигурации между режимами без соответствующего копирования параметров управления и наоборот.
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� См. “Диагностические средства Системы Управления комплекса У-70. Описание для пользователей”.


� См. “Диагностические средства Системы Управления комплекса У-70. Описание для пользователей”.


� См. Замечание в разделе “Конфигурация технологической подсистемы”.


� Вектор, имеющий равную 0 амплитуду, задается пользователем.


� См. Замечание в разделе “Конфигурация технологической подсистемы”.
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