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Bancos de ensayos utilizando HW y SW de NI

» Banco de ensayos motor lineal especial

* MuVaCas -> Multipurpose Vacuum Accident Scenario




Banco de ensayos motor lineal especial

* Objetivo del banco:
« Automatizar multiples ensayos sobre el motor lineal

* Ensayos:
* Medida de fuerza de centrado (muelles de centrado)
* Medida inductancia de las bobinas (4 redundantes)

* Desplazamiento de extremo a extremo automatico a diferentes freq.
registro de fuerza para el desplazamiento

» Especificos para caracterizacion de este motor

« LabVIEW para adquisicion, comando de los drives e interfaz de
usuario




Banco de ensayos motor lineal
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Banco de ensayos motor lineal
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Banco de ensayos motor lineal

DDV Test Bench Control
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MuVaCas - Multipurpose Vacuum Accident Scenario

PROTOTYPE FOR THE IFMIF-DONES LINEAR ACCELERATOR

Banco de ensayos recreando la cdmara de vacio de los ultimos 30 m de la linea de transporte del haz a alta energia (HEBT) del acelerador y la del

blanco de litio.
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Se utilizara para el estudio experimental de los tiempos de
propagacion de frentes en caso de rotura de la cdmaray la
validacion de los sistemas de proteccion y seguridad disefiados
para mitigar tales accidentes, como instrumentacion, valvulas de
aislamiento de cierre rapido (FIV), y retardadores de los frentes
de propagacion. Ademds, el prototipo tendra como objetivo
secundario la validacion de sistemas criticos para la operacion,
como el de la presion diferencial de Ar en la linea, o la
integracion de prototipos de cdmaras y conexiones en la HEBT.
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MuVaCas - Multipurpose Vacuum Accident Scenario

PROTOTYPE FOR THE IFMIF-DONES LINEAR ACCELERATOR

Interfaz de Usuario en EPICs
Monitorizacion y Control

- Configurar el ensayo
- Mostrar los datos recibidos por EPICs
- Estado del ensayo (del PLC Siemens)
- Obtiene el archivo de los datos de los ensayos guardados en el cRIO (csv)
y lo almacena, ya que el cRIO no tiene mucha capacidad. Ademas lo hace accesible

para su analisis

PICs EPICs
/ cRIO \
g | g |
LabVIEW RT Siemens 10C
- Adquirir datos cDAQs (NI-DAQmX) y guardarlos localmente - Interfaz EPICs para controlar el BackgroundColor
- Interfaz EPICs para config y publicar estado - Publicar estado banco
A A
DAQmXx protocolo propietario de siemens
v Y
cDAQs PLC Slen7ens :
o ~ Control diferentes sistemas
Adquisicion sefiales | | L L :
(Sincronizacién TSN) - sistema de vacio
............. N - inyeccién de argén
- sefiales digitales
. - control de temperatura
- sensores de presion . -
. - (12 zaonas independientes)
o - sefiales galgas Sin iy
X = . yecciéon de agua
c - sefiales acelerometros . "
IS - inyeccion de gases
[} - sensores de caudal : a o
6 - sistema péndulo punzén
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MuVaCas - Multipurpose Vacuum Accident Scenario

PROTOTYPE FOR THE IFMIF-DONES LINEAR ACCELERATOR

 Hardware NI
» Sistema modular basado en CompactDAQ de National Instruments
« Sistema inyeccion de gases
* cDAQ-9185 + NI-9201 + NI-9421
« Sistema inyeccion de agua
* cDAQ-9185 + NI-9201 + 2xNI-9421

Péndulo-punzon
« cDAQ-9185 + NI-9401 + NI-9421 + NI-9201
Acelerometros y galgas extensiométricas
« cDAQ-9189 + 3xNI-9237 + NI-9231 + NI-9250
Medidores de presion rapidos y finales de carrera de valvulas FIV, guillotina, etc.

* cRIO-9034 + 2xNI-9220 + NI-9425 + NI-9215
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MuVaCas - Multipurpose Vacuum Accident Scenario

PROTOTYPE FOR THE IFMIF-DONES LINEAR ACCELERATOR
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MuVaCas - Multipurpose Vacuum Accident Scenario

PROTOTYPE FOR THE IFMIF-DONES LINEAR ACCELERATOR

* El cRIO al tener Linux RT, permite tener codigo de Linux corriendo y
hacer de pasarela de las variables del PLC de Siemens a EPICs

* Los diferentes modulos pueden estar conectados o no, dependiendo
del ensayo.

e Sincronizacion de chasis con TSN

* Los chasis estan sincronizados en tiempo y permite sincronizar todas las
sefales, hasta las senales con filtro y digitales

* Permite sincronizar todos los chasis presentes, ya que no todos tienen porque
estar conectados siempre
* El software en el cRIO permite usar cualquier senal como trigger, esto
es configurable desde EPICs
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