Zatgcznik A -
Opis przedmiotu zamoéwienia na

dostawe stotu eksperymentalnego dla
linii pomiarowej PolyX w Narodowym
Centrum Promieniowania
Synchrotronowego SOLARIS
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1. WSTEP

Przedmiotem zamodwienia jest dostawa stotu doswiadczalnego dla linii PolyX w Narodowym Centrum
Promieniowania Synchrotronowego SOLARIS. PolyX jest planowany jako multimodalna linia ogdlnego
przeznaczenia do mikroobrazowania rentgenowskiego i mikro-spektroskopii.

W zakresie dostawy znajduje sie stot sktadajacy sie z systemu pozycjonowania o 5 stopniach swobody, ktory
postuzy do montazu optyki rentgenowskiej, manipulatoréow i detektoréw. Stét musi by¢ zaprojektowany za
obcigzenie co najmniej 500 kg.

Podnosniki Srubowe i przesuwy poziome powinny byé napedzane 2-fazowymi silnikami krokowymi. Podstawa
stotu powinna by¢é wykonana z ptyty granitowej. Blat powinien by¢ stotem optycznym (Nexus lub
odpowiednik).

2. ORIENTACJA STOLU
Ox Kat “roll”
DOy Kat “Pitch”
(7] Kat “Yaw”
X Kierunek wigzki
Y Kierunek
poziomy
Z Kierunek
pionowy

+Y
+Dy

Rysunek 1. Definicja uktadu wspoétrzednych i orientacja stotu. Prostokat pokazuje mozliwe potozenie srodka
ciezkosci obcigzenia stotu.



3. SPECYFIKACJA TECHNICZNA

Gtéwne parametry stotu:

1. Zakres ruchu podnosnikéw Srubowych: 100mm (ustawiony na +/- 50mm)

2. Powtarzalnos¢ wytacznikow krancowych <3 mikronéw (na kazdym podnosniku).

a. Wytgczniki krancowe sg uzywane jako indykatory ,,home”.

3. Pozioma regulacja potozenia stotu realizowana przez dwa zmotoryzowane stoliki liniowe.

Kazdy stolik przesuwa sie o ten sam dystans w celu uzyskania ruchu w kierunku Y. Zakres ruchu 100 mm.
4. Ruch “yaw” generowany przez dwa stoliki liniowe poruszajgce sie w przeciwnych kierunkach.

5. Powtarzalnos¢ wytgcznikéw kranicowych lepsza niz 3 mikrony dla kazdego ze stolikéw liniowych.
a. Wytaczniki kraricowe sg uzywane jako indykatory ,home”.

6. Przektadnie motoréw powinny zahamowac wszelkie ruchy w poziomie.

7. Podnosniki sSrubowe powinny utrzymac pozycje przy odcieciu zasilania.

8. Liniowe enkodery ikrementalne powinny byé zamontowane dla wszystkich osi.

9. Ztacze pomiedzy trzema podnosnikami srubowymi i gérg stotu powinny by¢ zrealizowane przy pomocy
podpdr kinematycznych z uzyciem tzw. geometrii ,,Vee, Cone & Flat”, ktéra umozliwia petny zakres ruchow.

10. Gérna powierzchnia stotu powinna by¢ potozona na wysokosci (750+/-15) mm w $Srodkowej pozycji.

11. Stét powinien by¢ zaprojektowany dla obcigzenia co najmniej 500kg. Odlegtos¢ srodka masy od krawedzi
1000 mm >AX>400mm, gdzie AX oznacza odlegto$¢ od krawedzi podpartej przez dwa podnosniki Srubowe oraz
500 mm >AY>350mm (Rysunek 1).

12. Stét powinien by¢ zainstalowany na grantowej podstawie o grubosci co najmniej 100 mm i wymiarach co
najmniej 1500 mm x 820 mm. Mniejsze wymiary powinny zosta¢ uzgodnione przed korncowym projektem.

13. Trzy tzw. kliny niwelujace (np. Nivell SK25AV) powinny be¢ zamontowane do podstawy granitowej.
14. Regulowane kdtka powinny zapewni¢ przemieszczanie i tatwe pozycjonowanie stotu.

15. Gérna czesc stotu powinna mieé rozmiar 2000mm x 1000mm x 210mm: np. Nexus Thor Labs model T1020C
M6 * 25mm

16. Dwu fazowe silniki krokowe (np. Oriental motors) powinny by¢ zamontowane na kazdym podnosniku i
stoliku liniowym.

17. Wszystkie silniki i czujniki krancowe powinny by¢ potaczone lokalnie do tablicy przytgczeniowej
kompatybilnej ze standardem IcePAP (patrz Appendix CS1 — Standardy systemow motoryzacji.pdf)

18. Czujniki powinny ogranicza¢ obroty do +/- 1 stopnia.



4. TABELA RUCHOW

Ruch Zakres Rozdzielczos¢ | Powtarzalnos¢
Pionowy (Z) 0-100mm <1.0um <1um
Pitch Qy +/-1 deg. 4.5urad +5.00prad.
Dla odegtosci miedzy
podnos$nikami 1000 mm
Roll Ox +/-1 deg. 9.0urad +5.00prad.
Dla odlegtosci migdzy
podnosnikami
500 mm
W poprzek 0-100mm <1lum <1um
wigzki (Y)
Yaw @z 1 deg. <1.0prad +5.00urad
Dla odegtosci miedzy
podnos$nikami 1000 mm

5. PROJEKT KONCOWY

Projekt koricowy powinien zawiera¢ przynajmniej:

1) Rysunki 2D i 3D (STEP) stotu

2) Liste komponentéw do dostawy

3) Typy silnikéw z enkoderami i schemat potaczen.

4) Parametry ruchéw silnikow (patrz 10.3 w Zatgczniku CS1)

5) Opis procedury testu stotu

6) Specyfikacja poduszek powietrznych do transportu i ich kontrolera oraz instalacji.
7) Instrukcje transportu i odpakowania w SOALRIS

8) Instrukcja dotyczaca transportu i recznego przesuwania stotu..



