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1. Generalités
1.1 But du document
Ce document décrit l’architecture actuelle du Système de contrôle télescope Euler et décrit l’architecture proposée pour la remplacer.

1.2 Documents Applicables
	no.
	Document name
	document number, Iss./Rev.

	AD1
	
	


1.3 Documents de Référence
	no.
	document name
	document number, Iss./Rev.

	RD1
	Etude d’un nouveau système de contrôle pour le télescope suisse « Euler » situé à la Silla, Chili
	8 juillet 2007

	RD2
	Système de commande et de contrôle pour télescopes de 1.2 mètre
	Thèse Russiniello, 1998


1.4 Acronymes
	SC
	Système de contrôle (de Euler)

	tbd
	to be defined

	tbc
	to be confirmed


2. Architecture actuelle
Cette description est largement inspirée de RD1.

2.1 Generalités
L’architecture matérielle du contrôle du télescope est une architecture en arbre basée sur des processeurs (transputers).

2.2 Matériel
La figure ci-dessous montre le réseau de calculateurs qui implémente le SC de Euler ainsi que les fonctions d’interface réalisée par certain d’entre eux.
 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



Figure 1 : Topologie du SC original. Les flèches bleues sont les liens « link » transputer
Le processeur REPARTITEUR échange des informations avec les processeurs OPTIQUE, REGLAGE, SERVICE et au niveau supérieur avec la station hôte. Le processeur REGLAGE échange quant à lui des informations avec les processeurs AZIMUT, ELEVATION, ROTATION.
2.3 Inter et le serveur de télescope 
Pour ce que j’en comprends, inter-T120 formate des commandes complètes au format GOP comprenant la commande, la destination et la valeur (si applicable). Ces commandes sont reçues par le serveur de télescope T120 SRV. Pour une bonne part, ces commandes passent sans traitement et sont simplement adressées au driver qui interface la carte Transputer ‘répartiteur’. Pour une partie, ces commandes sont traitées en local par le serveur avant d’être passée aux Transputers si nécessaire.
2.4 Logiciel 
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Figure 2 : Mapping des tâches. Les blocs grisés représentent les transputers 
Chaque transputer exécute trois processus :

1. Le processus de routage des communications s’occupe de l’acheminement correct des messages de commande vers leurs processus d’exécution en gérant le problème du blocage des communications. Ce processus a deux tâches principales :

· Redirection d’une commande vers le mouvement d’exécution local ou vers un processus situé dans une ramification plus basse ; lors de l’arrivée de la réponse, la redirection inverse est aussi faite.

· Prévention des blocages de communication interprocessus par un contrôle d’occupation des ressources.

2. Le processus tampon sert d’intermédiaire pour le stockage des tableaux d’états de chaque sous-ensemble.

3. Le processus d’exécution des commandes (local) : Il constitue la terminaison des branches du réseau où sont effectuées les commandes. Le processus local échange les informations avec le processus tampon.
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Figure 3 : Sous-ensemble logiciel d'un transputer

Chaque transputer dispose, au niveau logiciel, d’un processus esclave :

optique_local, services_local, azimut_local, elevation_local et rotation_local. 

Ces processus fonctionnent tous de la même manière et suivent ces 7 étapes pour acheminer et exécuter les commandes provenant du canal de tampon :

1) réception de la ligne de commande.

2) extraction de la commande, de ses paramètres et du processus de destination.

3) codage de la commande et de ses paramètres selon le protocole de commande interne du contrôleur.

4) routage du message vers le processus destinataire avec logique de contrôle d’occupation de ressources.

5) décodage de la commande et de ses paramètres

6) exécution de la commande.

7) codage des résultats d’exécution.
2.4.1 Le rôle du répartiteur
a) Il envoie les commandes au Transputer du réseau à qui est destiné la commande, et reçoit les messages en retour

b) Dans le cas des messages read_status, assemble le message à partir de différents éléments mis à jour par les sous-blocks du réseau et l’envoie vers le serveur.
2.5 Les interfaces HW
Les ressources HW sont accédées par cinq des transputers du réseau, via des cartes d’interface commerciales. Ces interfaces sont traditionnelles :

· Lignes sérielles (RS-232, RS422)
· Entrées-sorties digitales 24V

· Entrées sorties 0-5V (M2, plus ?)

· Codeurs incrémentaux

· Entrées analogiques (12 bits, 10 sample/s)

3. Objectifs et contraintes du remplacement
3.1 Raisons
.Des problèmes de fiabilité et l’impossibilité de renouveler le matériel d’origine du SC ont conduit à la décision de repenser et redévelopper le système de contrôle du télescope Euler. Ce projet est appelé « jouvence Euler »
3.2 Objectifs
L’objectif de cette jouvence est de remplacer l’entier du SC de commande dévelopé à l’ObsGe par un nouveau calculateur tout en gardant l’entier des capteurs et des actionneurs d’origine, y compris les servo-amplificateurs des moteurs.
3.3 Contraintes
3.3.1 Horizon temporal
Il est désirable que le nouveau SC soit mis en service vers fin 2008. La limite ultime est TBC
3.3.2 Main d’œuvre
Les contraintes sur le nombre et la disponibilité des ressources à mettre sur le projet doit encore être déterminée.
3.3.3 Durée d’installation

Le paramètre le plus important n’est pas la durée d’installation en soit, mais le temps d’arrêt que le changement de SC va imposer. Néanmoins, pour des raisons de coût de mission il est aussi souhaitable de minimiser la durée pendant laquelle un team travaillera à l’installation du nouveau SC.

1) Durée d’immobilisation du télescope minimale. Max TBC

2) Durée d’installation du télescope minimale. Max TBC

3.3.4 Hardware à garder
Tous les éléments qui ne sont pas rattachés aux calculateurs seront gardés : amplis moteur, switch fin de course, sondes etc. Les cartes d’interface du nouveau SC devront donc offrir les mêmes fonctionnalités que celles de l’ancien.
3.3.5 Type de matériel
Pour des raisons de prix, de facilité et de fiabilité des approvisionnements, de pérennité, il faut donner une grande priorité des cartes commerciales par rapport aux développements in-house.
3.3.6 Type de logiciel
Etant donné les coûts élevés du développement logiciel, la priorité doit être donnée aux environnements connus aussi bien au niveau des systèmes d’exploitation qu’au niveau des langages de programmation
3.3.7 Prix

3.3.8 Autres

Il faut que la transition d’un SC à un autre soit transparente pour les autres systèmes de télescope. En particulier, le logiciel de commande qui envoie les commandes et reçoit les statuts ne doit pas être modifié.
4. Architecture hardware proposee
4.1 Généralités
L’idée est de remplacer les transputers par des PC équipés de cartes d’interfaces au format PCI.

Les avantages sont les suivants :

· Prix : Les produits largement commercialisés et par conséquent ont un prix unitaire faible.

· Standard : Nous pouvons trouver chez des fabricants reconnus toutes les cartes d’interface dont nous avons besoin. Le bus PCI est très utilisé, ce qui est une certaine garantie que les fonctions d’interface seront disponibles même si les cartes choisies disparaissent du marché. Les liaisons entre calculateurs se font par des liens Ethernet standard qui sont extrêmement courant et très bien maitrisés en interne.
L’architecture matérielle envisagée est la suivante :
 SHAPE  \* MERGEFORMAT 



L’ensemble du réseau de transputers est transposé dans 3 (év. 4) PC au format industriel dotés de cartes d’interface idoine.
· La station de commande (aujourd’hui Titan) envoie des commandes en texte (protocole GOP) directement aux niveaux des processus qui contrôlent les fonctions. Il reçoit en retour les réponses du serveur. 

Les calculateurs ne sont maintenant plus que 3 (év. 4) suite au groupement des fonctions liées au contrôle de trajectoire du télescope en une seule machine. Les fonctions et les positions des PC sont les suivants :

· Le processus répartiteur n’est pas attribué pour l’instant à une machine. Sa fonction se limite à mettre à jour la table d’état du système et à la fournir au processus UIF de Titan. On envisage de le localiser physiquement sur PC optique ou PC service.
· Le PC de service implémente les fonctions existantes aujourd’hui dans le transputer ‘service’. Il s’occupe l’exploitation des systèmes de supports comme les pompes du palier d’azimut, les sondes de température, le dome, etc. Il est situé dans la salle des pompes, comme son homologue sur transputer aujourd’hui.

· Le PC optique implémente les fonctions existantes aujourd’hui dans le transputer ‘optique’. Il s’occupe de gérer les systèmes liés à l’optique comme le système de support du miroir primaire, le mouvement du secondaire. Il est situé dans le caisson REM sur la fourche du télescope

· Le PC réglage implémente les fonctions aujourd’hui réalisées par les transputers ‘réglage’, ‘azimut’, ‘élévation’ et’ ‘rotation’. Il s’occupe maintenant à la fois de la génération de la consigne position-vitesse pour les trois axes de Euler et de l’implémentation des régulateurs de position des axes. Il est situé dans le caisson REM sur la fourche du télescope

4.2 Communication

Les communications entres les PC et la station de commande s’effectuent par des liens Ethernet qui implémentent le protocole GOP. Aucune synchronisation temps réel dur ne nécessite un passage par ces liens car la boucle de réglage et entièrement implantée dans une seule machine. La charge du réseau est extrêmement modeste 0.9KB/s pour chacun des PC ‘optique’, ‘réglage’ et ‘optique’, soit moins de 0.1% de la bande passante théorique des liens a 100MB/s. Afin de diminuer encore le risque de collisions, un switch Ethernet est encore ajouté, bien qu’en réalité son utilité soit plutôt de permettre la connectivité étant donné que toutes les communications dans le réseau, lors du fonctionnement nominal émanent et aboutissent de/au répartiteur.
4.3 Inter, Castor, Titan et le serveur de télescope 
Le machine qui implémente aujourd’hui le point d’entrée dans le réseau de transputers (Titan) n’a plus sa raison d’être et disparait.

La principale fonction du processus T120 serveur est de donner l’accès au réseau de transputer à tous les niveaux. Cette fonction disparait dans la nouvelle architecture puisque les Transputer ont disparu et que tout les PC sont directement accessibles sur le réseau.

L’idée est donc d’implémenter la fonction répartition directement dans la partie inter T120. Donc chaque commande est décodée en local à inter T120 et aiguillée vers la machine de destination. Un seul processus reste du répartiteur : Celui de grouper les blocs de télémétrie. Il reste à déterminer sur quelle machine il est le plus commode d’implanter cette fonction.

Il semble possible de pouvoir intégrer la fonction « répartiteur » dans le PC optique, ce qui présente l’avantage de pouvoir éliminer un PC et offre ainsi un avantage de prix ainsi que de fiabilité. Le lien entre la station de commande et le SC serait alors un câble Ethernet allant de la salle de calcul au REM du télescope.

4.4 Retouches de bas niveau

4.4.1.1 Interfaces erreurs EXE

Les signaux d’erreur des interpolateurs EXE sont aujourd’hui connectés sur des signaux de contrôle de lignes RS232. Il est prévu de les rediriger sur des signaux d’entrée digitaux. L’implication HW est faible (attention aux niveaux), mais l’implication au niveau SW est d’aller chercher ailleurs cette info sur les cartes d’interface.
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Figure 4 : Implémentation proposée. Les câbles bleus forment un réseau utilisé spécifiquement pour le protocole GOP. Les câbles rouges forment le réseau Ethernet standard et les câbles verts portent le protocole spécifique aux KWM.
4.5 Les interfaces 

Les interfaces matérielles sont identiques à la configuration originale. Elles sont implantées sur les PC qui remplacent les transputer d’origine (toutes les interfaces des transputer ‘azimut’, ‘élévation’ et ‘rotation’ sont implémentées sur le PC ‘réglage’.
5. Architecture logicielle proposee
5.1 Généralités
Un consensus existe pour le choix du système d’exploitation qui sera LINUX. LINUX-RT est une solution possible si des problèmes de temps réel apparaissent lors du développement.

En ce qui concerne le langage de programmation, le choix n’est pas encore figé. Les solutions possibles sont par ordre de préférence: C/C++, PYTHON, PERL. (voir Java). Le choix définitif se fera en accord avec l’ingénieur chargé de la programmation et lorsque les réponses à diverses questions auront été trouvées (voir chapitre 6)
L’architecture logicielle découle directement de l’architecture matérielle. Nous essayons de minimiser le nombre tâches parallèles :
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5.2 Concurrence

6. Strategie de development 

L’un des inconvénients majeurs de ce développement est la durée d’immobilisation du télescope pour la conversion. En baseline, cette conversion se fera en une seule opération. Nous envisageons aussi de migrer les éléments par morceaux pour éviter de stopper le télescope longtemps. Ce choix doit encore faire l’objet d’une étude, une fois que le premier jet du design est fait.
6.1 Identification des lots de travaux
	0
	0
	0
	
	Système

	1
	0
	0
	
	Management

	2
	0
	0
	
	System engineering

	2
	1
	0
	
	Spécification et architecture

	2
	2
	0
	
	Suivi technique

	3
	0
	0
	
	SW

	3
	1
	0
	
	Communication

	3
	1
	1
	
	Modification inter T120

	3
	1
	2
	
	Définition et implantation architecture des serveurs service, optique et réglage

	3
	1
	3
	
	Implantation GOP au niveau serveurs

	3
	1
	4
	
	Intégration et validation de la communication au niveau réseau complet

	3
	2
	0
	
	Commande

	3
	2
	1
	
	Commande optique

	3
	2
	1
	1
	Étude et implantation des interfaces de bas niveau (translation entre les commandes logiques (e.g. fin de cou

	3
	2
	2
	
	Commande services

	3
	2
	3
	
	Commande réglage

	4
	0
	0
	
	HW

	4
	1
	1
	
	Concept HW (répartition des cartes, connectique de bout en bout), refonte de la schématique

	4
	1
	2
	
	Réalisation de la connectique

	4
	1
	3
	
	Définition de l’environnement HW d’intégration

	4
	1
	4
	
	Réalisation de l’environnement HW d’intégration

	5
	0
	0
	
	Intégrations ObsGe

	6
	0
	0
	
	Intégration La Silla

	7
	0
	0
	
	Validation


6.1.1 Logiciel

· Communication (6 sem.)
· Design d’une modification de inter-T120 pour que les adresses finales soient incluses dans les messages GOP envoyés afin de supprimer la fonction répartiteur et le serveur de télescope. 

· Implémentation de cette modification de inter-T120

· Design et implémentation de la partie communication du processeur « optique »

· Design et implémentation de la partie communication du processeur « services »

· Design et implémentation de la partie communication du processeur « réglage »

· Test de la communication sur le réseau complet

· Commande

· Design de la partie commande du processeur « optique ». (Mouvements, sécurités. Etc.)

· Implémentation de la partie commande du processeur « optique ». 

· Test des fonctionnalités « optique »

· Design de la partie commande du processeur « services ». (Mouvements, sécurités. Etc.)

· Implémentation de la partie commande du processeur « services ». 

· Test des fonctionnalités « service »

· Design de la partie commande du processeur « réglage ». (génération des consignes, concaténation des 3 régulateurs d’axe, contrôle des mouvements, sécurités. Etc.)

· Implémentation de la partie commande du processeur « réglage ».

6.1.2 Matériel

· Câblage télescope-salle des ordinateurs. Ethernet

· Câblage des REM. Design des panneaux d’interconnexion

· Câblage des REM. Fabrication des panneaux d’interconnexion

· Fabrication des racks

· Installation des PC dans les REM et câblage.
6.1.3 Intégrations 
· Integrations système ObsGe

· Intégrations système Euler
6.2 Description des lots de travaux
6.3 Environnement de développement et intégrations
Afin de faciliter de debugging pendant le développement, chaque PC dispose d’un KWM pour pouvoir être manipulé à distance.

Chaque PC dispose des outils de développement nécessaires (pas de cross-development).

Pour la mise au point, il reste à établir quels sont les besoins en matière de hardware extérieur. Il est a prévoir qu’un PC équipé d’au minimum une carte d’interface multifonctionnelle sera provisoirement utilisé comme émulateur pour tester les différentes fonctions. Les détails du hardware nécessaire pour le AIT doit être identifié pendant les phases de design, mais les points suivants peuvent déjà être établis :

6.3.1 Intégration de la partie communication
Pour cette partie, seuls le réseau des 3 PC et la machine hôte d’inter-T120 sont nécessaires. Toutes les commandes définies dans le dictionnaire sont générées est passée. L’aboutissement des ces commandes, leur contenu ainsi que leur réponse sont contrôlés.
6.3.2 Intégration de la partie optique

Les interfaces réelles de la partie optique sont les suivants :
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Pendant les intégrations ils seront simulés de la manière suivante :

6.3.3 Intégration de la partie services
Les interfaces réelles de cette partie sont les suivants :
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Pendant les intégrations ils seront simulés de la manière suivante :
6.3.4 Intégration de la partie réglage

Les interfaces réelles de cette partie sont les suivants :  SHAPE  \* MERGEFORMAT 



Pendant les intégrations ils seront simulés de la manière suivante :
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7. problèmes OUVERTS
1) Finaliser les interfaces HW en particulier les boitiers intermédiaires entre les cartes des calculateurs et les devices finaux

2) Définir d’environnement d’intégration

3) Finaliser la description des lots de travaux

4) Allouer les ressources et faire le planning

5) Comprendre et tester la façon d’interfacer des drivers existants sous Linux et des programmes en PYTHON
L’impression régnante est que c’est un problème bien maitrisé
Station de travail hôte





Transputer Répartiteur





Transputer Réglage





Transputer Service


Référence de temps GPS (se trouve dans le module SERVICE mais est connecté au REGLAGE.)


Gestion des sécurités


Environnement


Pompes circuit hydraulique


Réfrigérateur de l’huile du palier hydrostatique


Codeur de position absolue du dôme


Commande coupole





Transputer Optique


M1, miroir primaire


M2, miroir secondaire


M3, miroir déviateur


Capteurs température de l’optique télescope


Télémanipulateur du télescope





Transputer Azimut


Servo-ampli de vitesse


Servo-ampli anti-jeu


switch de fin de course


Codeur de position absolue


Codeur de position optique





Transputer Elévation


Commande du Servo-ampli de vitesse


switch de fin de course


Codeur de position absolue


Codeur de position optique





Transputer Rotation


Servo-ampli de vitesse


Switches Fins de course





Hote





ADAM 4520 commande Cimier.





J1341 IGESPIA (P134). Signaux de commande de M2 via IGESPIA et ICI4.





RS232: Liaison ampli SOCAPEL ELEVATION�RS232: Liaison codeur absolu ELEVATION





ILS RS232 ( BC (P126)�ILS RS422 ( RS232 (P125)





ILS RS232(BC 20mA.





RS232: mode DIO : connexion à REXE (P110). Signaux d’erreur codeurs LIDA tête A1, A2 AZIMUT.(2 lignes?)�RS232: connexion à REXE (P110). Signaux d’erreur codeurs LIDA tête A3, A4 AZIMUT. (2 lignes?)





ILS RS232 ( BC (P148).





EXE A1��EXE A2





Rex voie 1��Rex voie 2��Rex voie 3��Rex voie 4





EXE A1��EXE A2��EXE A3��EXE A4





Rex voie 1��Rex voie 2





rot





az





el





RS232: Liaison ampli SOCAPEL Rotation 





DIO 24V : 2ème liaison : en J1432 connecté à NU via ICI5 pour les liaisons de données rotation sortie. Dérotateur.





RS232 mode DIO: connexion à REXE (P110). Signaux d’erreur des codeurs LIDA tête E1, E2, ELEVATION. 2 (?)





Codeur en Quadrature en J1231 Tête E1 (élévation) codeur LIDA via la carte REXE J1106 et le module EXE E1.


Codeur en Quadrature en J1233 Tête E2 (élévation) codeur LIDA via la carte REXE J1107 et le module EXE E2.





DIO 24V : en J1241 liaison avec le switch fin de course TPE et SVE via ICI2 alimenté en 24V.�DIO 24V : en J1242 liaison avec RPM alimenté en 24V.





RS232 1ère liaison : �Voie A : en J1121 ampli ST1 SOCAPEL Azimut �Voie B : en J1121 ampli ST1 SOCAPEL Anti-jeu 


RS232 2ème liaison : voie A, liaison codeur absolu AZIMUT 





RS232 : 1ère liaison : en J1021 connecté à SER via ICF4. Liaison de données GPS dans SER par câble LGPS.





Inter-T120





Function  Répartiteur





PC Réglage





PC Service


Référence de temps GPS (se trouve dans le module SERVICE mais est connecté au REGLAGE.)


Gestion des sécurités


Environnement


Pompes circuit hydraulique


Réfrigérateur de l’huile du palier hydrostatique


Codeur de position absolue du dôme


Commande coupole





PC Optique


M1, miroir primaire


M2, miroir secondaire


M3, miroir déviateur


Capteurs température de l’optique télescope


Télémanipulateur du télescope





Azimut


Servo-ampli de vitesse


Servo-ampli anti-jeu


switch de fin de course


Codeur de position absolue


Codeur de position optique





Rotation


Servo-ampli de vitesse


Switches Fins de course





Station de commande (castor)





Elévation


Servo-ampli de vitesse


switch de fin de course


Codeur de position absolue


Codeur de position optique





Switch ethernet





repartiteur.(tâche)





KWM





reglage





com services





com optique





RS232 en mode DIO :2ème liaison : entrant en J1024 connecté à J1034 de l’IASD (P103).�Voie A : quittance de la raquette pour manipuler les axes AZ et EL. RPM via IASD et ICI3.�Voie B : quittance de la raquette pour manipuler les axes de M2. RPM via IASD et ICI3.








DIO 24V : 1ère liaison : en J1431 connecté à RPM via ICI5 pour les liaisons de données rotation entrée. Dérotateur.





Codeur en Quadrature en J1131 Tête A1 (azimut) codeur LIDA via la carte REXE J1101 et le module EXE A1


Codeur en Quadrature en J1133 Tête A2 (azimut) codeur LIDA via la carte REXE J1102 et le module EXE A2


Codeur en Quadrature en J1141 Tête A3 (azimut) codeur LIDA via la carte REXE J1103 et le module EXE A3


Codeur en Quadrature en J1143 Tête A4 (azimut) codeur LIDA via la carte REXE J1105 et le module EXE A4.





Station de commande (titan)





azimut.tache


elevation.tache


rotation.tache





DIO 24V : en J1151 connecté à TPA et RPM via ICI1. Alimenté en 24V.


DIO 24V : en J1152 connecté à RPM via ICI1. Alimenté en 24V





régul





RS232 : J3124 sur channel 3 :�RS232 A liaison RS232 convertisseur tension / fréquence moteurs du dôme.�RS232 B liaison RS232 en réserve. 


CUFD connecté au TERC (Tableau électrique rotation coupole) par liaison RS232








RS232 : J3123 sur channel 2 :�RS232 A liaison RS232 codeur dôme T+R via.�RS232 B non connecté. Connecté à la carte ILS





RS232 : J3122 sur channel 1 :�RS232 A Schwammle.�RS232 B commande Cimier.





KWM





PC Réglage





RS232 2ème liaison : Signaux sortant par J3163 :�Liaison RS232 vers J3123 de la carte MPL4215 Channel 2 Voie A.





PC Service





PC Optique





Racks sur le télescope





Salles d’en bas





Entrées Analogiques : 5 voies sont utilisées :�Voie 1 : Pression poches inférieures�Voie 2 : Pression poches supérieures�Voie 3 : Température d’huile palier�Voie 4 : Mesure Alim. + 24V RPM�Voie 5 : Présence d’un flexible


Connecteur IS connecté à l’interface de sécurité : Entrées analogiques des mesures de pression des poches et de température de l’hydraulique par le connecteur J3151 A.





DIO : 1ère liaison : entrées digitale entrant en J3131. 26 Voies sont utilisées:�IS connecté à l’interface de sécurité : Entrées digitales des sécurités hydrauliques sur les 16 premières voies. 


GND de IS


+24VDC de IS


Sécurité basse pression


Sécurité surpression du filtre retour d’huile


Sécurité filtre de refroidissement de l’huile


Sécurité filtre pompes palier


Sécurité haute pression poches inférieures


Sécurité haute pression poches supérieures


Sécurité niveau réservoir d’huile


BCS2 connecté à BCS. Les 10 dernières voies sont connectées à l’AGREGAT en passant par un boîtier de connexion BCS.


GND de IS


Sécurité basse pression (MS1, MS2, … MS8)





Switch ethernet





DIO 2ème liaison : sorties digitales sortant en J3132 :


IS connecté à l’interface de sécurité : Sorties digitales qui commandent le réarmement des SECU et ligne en réserve. Seules les 15 premières voies sont utilisées dont 7 sorties.


GND de IS


+24VDC de IS


Réarmement des sécurités de IS


7 Câbles en réserve vers IS





RS232 : J3121 sur channel 0 :�RS232 A convertisseur U/F pompe hydraulique poches inférieures CUFI.�RS232 B convertisseur U/F pompe hydraulique poches supérieures CUFS





ILS RS422 ( RS232: Signaux entrant par J3161 :�LCD connecté au codeur dôme CD : Liaison RS422 du codeur T+R de position du dôme de type CE-65-M (10bit/tour 25 tours)





service





Entrées ana : Position Tilda X et Y de M2. Position en X et Y de M2. Température des miroirs M1 et M2. Température électronique de M2. Température du tube bas et haut. Pression des soufflets radiaux et dorsaux.








RS232 2ème liaison : voie A : en J1322 connecté en J1373 de la carte ILS RS422 ( RS232. Liaison RS232 lecture posi absolue Z de M2 (focus) via carte ILS RS422 ( RS232.





optique





DIO + compteur (5V) : en J1331 





RS232 1ère liaison : voie A : en J1321 connecté à MGC. Entrées aux RS232 PC. Liaison R232 ampli MGC pneumatique M1 via ICF4.





DIO (24V): en J1352 connecté à RPM via ICI3. Alimentation en 24V. Commande : M3 en position Nasmyth. M3 en position Cassegrain. Chauffage M2.





DIO + compteur (5V): en J1361 connecté via ICF1 à M2, M3 en réserve et RPM. Commande :





Codeur de position absolue





BCO couplage optique





MPL4215 P102





MPL4215 P122*





MPL4215 P122*





MPL4215 P112*





ILS RS232 (BC P118





ICF2





GPS





ICF4





ICI3





IASD P103





RPM





MPL4215 P102





ILS RS232 (BC P148





ICF3





MPL4215 P142





ILS RS232 (BC P126*





ICI5





GMI-CIO P143





ICF3





MPL4215 P122*





ICF5





ICF5





ILS RS422(RS232


P117





ICI2





GMI-CIO P124





REXE  P110





MPL4215 P122*





MPL4215 P112*





ICF2





MPL4215 P112*





ILS RS232 (BC P118





ICI1





GESINC P113 et P114





REXE  P110





ILS RS422(RS232


P117





GMI-CIO P115





GESINC p123





Codeur de position optique





Codeur de position absolue





Commutateurs de fin de course





Servo-ampli régulateur de vitesse





Fin de course





Servo-ampli régulateur de vitesse





Codeur de position optique





Commutateurs de fin de course





Servo-ampli anti-jeu





Servo-ampli régulateur de vitesse





ROTATION





ELEVATION





AZIMUT





COST





BCO couplage optique





REGLAGE











Transputer SERVICE





GESPIA





IGESPIA





GMI-ADI





ILS RS422( RS232








MPL4215





ICI3 Commande et fin de course





Commandes X,Y,tX,tY


Impulsions X,Y,tX,tY





Lecture potentiomètre position





Axe Z





GMI-CIO





MPL4215





GMI-ADI





GMI-CIO





Télémanipulateur du télescope





Sondes Température de l’optique télescope





M1 Miroir primaire





COST





M3 Miroir déviateur





BCO couplage optique








Transputer OPTIQUE











M2 Miroir secondaire





Gestion des sécurités





Commandes des pompes hydrauliques





Réfrigérateur huile





Commandes coupole





Codeur position absolue du dôme





ADAM 4520


SCHWAM





MPL4215





ILS RS422( RS232





MPL4215





MPL4215





MPL4215





COST





ADAM 4520


CIMIER





GMI-CIO








GPS du sous-ensemble REGLAGE





GPS


Motorola








LENZE


(CUFD TERC)





Commandes du dôme + switch





Rotation du dôme





GMI-ADI








Environnement





ADAM 4520 commande Schwammle.





????





KWM





services





optique





com reglage
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