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1. Wprowadzenie
Celem tego dokumentu jest przedstawienie wykonawcy standardéw obowigzujacych w systemie
sterowania NCPS SOLARIS. Zawiera on opis kluczowych elementéw systemu kontroli opartego na
TANGO Controls, ktére dotyczg zdalnego sterowania urzgdzeniami dostarczonymi przez
wykonawce.

Podstawowe standardy znajdujg sie w plikach Zatacznik CS1 (Norma automatyki napeddw) i
Zatgcznik NAME1 (Konwencja nazw). Podsumowania podziatu obowigzkéw mozna znalez¢ w pliku
Zatacznik CS2 (Podziat odpowiedzialnosci w Systemach Kontroli). Wszystkie wyjatki musza zostac
uzgodnione z grupg CS&IT synchrotronu SOLARIS.

2. Infrastruktura IT

Dostarczenie infrastruktury IT jest obowigzkiem NCPS SOLARIS.

Wykonawca powinien wskaza¢ wytyczne dotyczace infrastruktury IT - lokalizacje elementdéw linii
pomiarowej, modele 2D i 3D, liczbe interfejséw Ethernet potrzebnych do sterowania sprzetem
przewidzianym w projekcie linii pomiarowe;j.

3. System sterowania

System sterowania dla wszystkich elementéw linii pomiarowej ma by¢ oparty na TANGO Controls
(http://www.tango-controls.org). W przypadku uzycia komponentéw kontrolowanych przez

sterowniki PLC nalezy dokonac ich integracji z TANGO Controls (przygotowanie odpowiedniego
serwera urzadzen (ang. Device Server).

3.1 Oprogramowanie TANGO

3.1.1 Wymagania dotyczace kompatybilnosci
SOLARIS wykorzystuje TANGO do integracji urzgdzen i w oprogramowaniu dla operatoréw. Nalezy
uzy¢ TANGO Controls w wersji 9.3+.

e preferowanym jezykiem programowania jest Python (3.9+)
e preferowang biblioteka stuzgcg do tworzenia GUI jest Taurus (v5.0+),
e preferowanym narzedziem do kontrolowania eksperymentow jest Sardana (v.3.5+).


http://www.tango-controls.org/
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Cate oprogramowanie powinno zosta¢ dostarczone wraz z kodem Zrédtowym, ktéry bedzie
przechowywany w repozytorium kody SOLARIS.

Preferowanym konwencjg pisania kodu jest PEP8.

SOLARIS musi posiada¢ prawa do modyfikacji i darmowego rozprowadzania kodu zrédtowego
dostarczonego oprogramowania. Dostarczone do SOLARIS oprogramowanie powinno
wykorzystywac licencje takie jak GPL, LGPL, MIT itp.

Serwery urzadzen (ang. Device Servers) systemu sterowania TANGO Controls muszg zawieraé
testy jednostkowe napisane z wykorzystaniem PyTango (oprogramowanie, ktére umozliwia
uzycie jezyka programowania Python w TANGO Controls).

Oprogramowanie musi by¢ udokumentowane (wskazéwki dla uzytkownikéw i deweloperow).
Dokumentacja powinna zawierac:

e Dla serwerdw urzadzen: opis wszystkich witasciwosci, atrybutéw, komend i stanow
urzgdzenia. Opis powinien wyjasnia¢ przeznaczenie, typy danych i dopuszczone wartosci.

e Dla GUI: opis wszystkich elementéw interfejsu graficzne oraz, jesli s3 wykorzystywane,
wszystkie mozliwe komendy wiersza polecen.

Dokumentacja wbudowana (ang. in-line documentation) powinna by¢ przygotowana w formacie
zgodnym z biblioteka Sphinx.

W celu integracji urzadzen z istniejgcym w SOLARIS systemem sterowania opartym na TANGO
Controls urzadzenia dostarczone przez wykonawcg powinny spetnia¢ nastepujgce warunki:

e Urzadzenie powinno posiadaé interfejs Ethernet wpierajgcy TCP/IP lub UDP w celu
zdalnego sterowania.s

e Firmware i sterowniki powinny wpiera¢ komunikacje z dystrybucjg AImaOS9 systemu
operacyjnego Linux lub by¢ niezalezne od systemu operacyjnego.

e urzadzenie powinno by¢ kompatybilne z TANGO Controls (v9.3+). Preferowanym
rozwigzaniem jest istniejgce juz oprogramowanie zapewnione przez TANGO Community.

e Urzadzenia powinny by¢ dostarczone z petng dokumentacjg, w tym z kompletng listg
komend umozliwiajgcych zdalne sterowanie i instrukcjg programowania.
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e Logika sterowania wszystkimi urzagdzeniami oraz mozliwe zaleznosci pomiedzy nimi (np.
logika bezpiecznego wykorzystywania) musza by¢ udokumentowane.

e Urzadzenia powinny posiada¢ zfgcze IEC 60320.

e Urzadzenie powinno mdc by¢ zamontowane w szafie rack 19".

e Platforma wykorzystywang w sterowaniu ruchem sg urzgdzenia lcePAP z ESRF.

e W sterowaniu ruchem preferowane sg enkodery absolutne.

Na linii pomiarowej znajduje sie wiele niewielkich czujnikdéw (cisnienia, temperatury itp.).
Preferowane sg te, ktére posiadajg interfejs Ethernet, wsparcie ze strony TANGO Community, sg
kompatybilne z systemem operacyjnym Linux i majg zapewnione wsparcie rynkowe.

W NCPS SOLARIS standardem zarzgdzania motoryzacja jest wykorzystanie silnikéw krokowych
sterowanych przez system IcePAP. Silniki krokowe muszg by¢ zatwierdzone przez SOLARIS pod
wzgledem kompatybilnosci ze sterownikami ruchu. Silniki powinny byé zintegrowane z
systemem sterowania opartym na TANGO Controls przy wykorzystaniu oprogramowania
Sardana.

Wszystkie silniki powinny by¢ zamontowane poza komorami prozniowymi. Typ wykorzystanych
enkoderow jest jednym z kryteridw jakosci.

Nie mozna uzywacé konfiguracji, w ktorej enkodery znajdujg sie na wale silnika i sg uzywane jako
enkodery referencyjne dla wymaganej osi operacyjnej w petli zamknietej.




