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Abstract

The control system for the buncher and preburicher of PF 2.5 GeV linac at KEK was 

modified from the one with a hard wire to the one with a computer , which enables the 

control at the main control console. In the system a single boad computer is utilized 

for the control of driving motors , and the associated data are input by an ADC and 

displayed on a CRT. With this system not only fine adjustment of the buncher and pre­

bu ncher is made possible , but also automatic setting up of these devices is quickly 

performed.

P F リニアック•プレバンチャー•バンチャーの計算機制御

1 •はじめに
K E K  P F 2 • 5 G e V 電子リニアックのバンチャー及びプレバンチャー制御は、 従来ハ一 

ドワイヤ方式であった。 この方式では、ブレバンチャー•バンチャーの状況を制御卓に表示する 
ことができず、細かい制御も困難であった。 また、作動させるとき最大、最小設定値を越えて動 
作してしまうことがあり、そうなったときは元の状態に戻るのに時間を要したo 以上のことを効 
果 的 に 解 す る た め 、今回その制御方法をコンピュータ制御に変更したので、報告する。

大きな変更点は、制御を主制御卓からコンピュータを通して制御できるよう(こしたことで、モ 
一ターの制御にS B C  (Single Bosd Computer)を使用しA D C  (Analog to Degital Convert­

er) でデータを入力し、 C R T で表示を行うように変更した。
このシステムは、中央のリニアック制御システムにL 0 0 P  — 3 を通して接続されることにな 

る。 これによって、計算機による自動設定、 自動制御等が可能となり得る。その構成、動作、ブ 
口グラム開発について以下記述する。

2 •構 成
バンチャーの移相器及び減衰器の制御は、次の構成になっておりBLOCK DIAGRAM-Uこ示す通りで 

ある。制御対象としては、 D C モ ー タ ー （D C 2 4 V ,  4 W ) を従来どうり使用しておりバンチ 
ャ ー •ブレバンチャー共に同じである。 D C 2 4 V モーターとS B C の間には、 インターフェイ 
スとして製作ざれたI / F ボードをいれるo 本シスチムの全制御をするためのS B C は、M P U  

に 6 8 0  0 を使用し、 アセンブリ言語でプログラミングされている。そのブログラムサイズは、
2 K B 以内で極めて小さなものである。移相器及び減衰器の位置を読み取るため、A D C  ( 1 2  

b i t ) ボードをS B C バスに入れ、データをS B C に渡す。



3. S B C について
1 ) S B C

本装置を制御するための 
S B C は、M P U として6 

8 0 0 とA C  I A を使用し 
た 通 信 ボ ー ト （R S ， 2 3 

2 C > を備えている。 この 

ボートを使用してパーソナ 
ルコンピュータと通信を行

うo

2 ) 制御ブログラム
制御プa グラムは、開発機 
( S D  — 2 0 ) で、マシン 

語で組みR 0 M 化されて本 
ボードに装着される。 リニ 
アツク制御シスチムの中で 
本装匿はL O O P — 3 に接
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続され制御されることになるが、パーソナルコンピュータとも同時にR S  — 2 3  2 C を通して通 
信を行うことが出来る。
R S  —  2 3 2 C からのデータ入力は割り込み処理を行う。R S — 2 3 2 C ボートからはA  S C I 

I コードを受け取る。一連の文字列の最後には、 ターミネータとしてC/Rを受け取る必要がある。 
(ターミネータを受け取るまで受信する。）但し、 1文字ずつ割り込み処理されるが、 4 8 0 0  

b a u d で受信しているときは文字間のインターバルは1文 字 が 1 1 b i t s であるから

t = 1 1 / 4 8 0 0  

= 2 .  3 m s

となり、 2. 3 m s か かるため1文字受け取ってはメインルーチンにもどって処理しており、又
2. 3 m s 後に次の文字を割り込み処理ルーチンで受け取ることになる。割り込み処理ルーチン 
ではターミネータを受け取ると初めて文字列受信完了としてフラグを立てる。メインルーチンで 
はそのフラグを見ることにより文字列受信完了を知ることが出来る。
3) A D C

移相器と減衰器の位置を読み取るためボチンショメータが使われているので、その電圧をA D C  

にて読み取りC P U に送る。A D C ボードは、バスを通してS B C ボードと接統される。

4 ) モータードライブの方法
モ ー タ ー ドライブの方法は、従来がら使用していたN I M モ ジ ュ ー ル バ ン チ ャ ー コ ン ト ロ ー  

ラからのD — s u b コネクタをS B C からのコネクタにつなぎ替えて動作させることにした。 
パソコンから制御できる項目としては、ブレバンチャー•バンチャーのそれぞれに移相器と減衰



器がある。 コンソールにおいて操作プログラムをインテリジェント化したことで、以前のハード 
ワイヤ方式に比べ使いやすく高機能になった。機能としては、メモリ、 リミッタ、制御速度の切 
り替え等ができるようになったo

4 . メーターの校正
A D  C から送られてきたデータをそのまま表示したのではバンチャー• ブレバンチャーの規在値 
を表示していないため、校正する必要がある。次に示すグラフは、A D C か ら の デ ー タ （メータ 
読み） とC R T 表示との校正表であるo 実測グラフで示したようにバンチャー•プレバンチャー 
共 に P H A S E は直線状になっているため数式にそのまま代入している。P O W E R は各データ 
間を直線で結んだ線上の値を表示している。
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5 •ノ イ ズ 対 策

従来の読み取り回路は、 まったく ノイズ対策がされていないのでメータ表示は問題ないがコン 
ビュー夕入力は不可能であゴた（ノイズ5 V p  —  p) o これまでの回路は高インビーダンスにな 
っており、 ノイズはカットされていないためa — バス型に変更した。

データの読み取りに当たっては、 クライストロンのためのパルス変調器作動時にノイズが大きい 
ため測定値はバラつく。その対策としてノイズを極力カットする、 ノイズのタイミングを外して 
データを読み取る等が考えられるが、後者の方が強力かつ対策も容易なのでこれを採用したa ビ 
ー ム に 同 期 し た パ ル ス （ + 5 V  2 u s 幅）を D I/Oボードに入力する。A D C はそれに同期をと 
ってデ一夕を読み取る様にした。その結果、十分安定に動作するようになった。


