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Obiectivul general al prezentei etape de executie a implicat realizarea de activitati pentru

dezvoltarea ansamblului cap de masura al instrumentul HBPSKP.



Obiectivele etapei de executie au inclus realizarea activitatilor privind dezvoltarea
ansamblului mecanic pentru instrumentul HBPSKP, subsumate celei de a doua etape de
executie (partea 1), dezvoltarea aplicatiei software de control si analiza de date pentru capul
de masura al instrumentului HBPSKP (partea I), dezvoltarea modulului electronic de control
a capului de citire al instrumentului HBPSKP (partea I) si diseminarea rezultatelor.

A. Rezumatul etapei

Tn conformitate cu Planul de Realizare al proiectului, In cadrul acestei etape au fost
realizate activititi necesare dezvoltarii ansamblului cap de masura pentru instrumentul
HBPSKP. A fost proiectat si realizat ansamblul capului de masura al instrumentului HBPSKP.
A fost dezvoltata o aplicatie software de control si analiza de date pentru capul de masura al
instrumentului HBPSKP (partea I). Au fost realizate activitati de diseminare si operatiuni
pentru dezvoltarea modulului electronic de control a capului de citire al instrumentului
HBPSKP (partea I).

B. Descrierea stiintifica si tehnica, cu punerea in evidenta a rezultatelor etapei si gradul
de realizare a obiectivelor (se indica rezultatele si modul de diseminare a rezultatelor)

Activitatea realizati: a constat din implementarea operatiunilor privind dezvoltarea
ansamblului mecanic pentru instrumentul HBPKP, subsumate celei de a doua etape de
executie (partea II) — activitatea 2.1 din planul de realizare.

Operatiunile implicate de realizarea acestei activitdti au fost efectuate in colaborare de
catre cei trei parteneri ai proiectului (Institutul de Stiinte Spatiale — ISS, Institutul National de
Cercetare-Dezvoltare pentru Mecanica Find — INCDMF si OPTOELECTRONICA 2001 S.A.
— OPTO).

In conformitate cu Planul de Realizare al proiectului, in cadrul acestei activititi a fost
proiectat si realizat ansamblul capului de masura al instrumentului HBPSKP. Conform
Raportului Stiintific si Tehnic al etapei anterioare, arhitectura ansamblului cap de masura al

instrumentului HBPSKP este urmatoarea:

Cadrul de suport al ansamblului cap de masura.
Modulul de oscilatie a varfului.

Tija pentru controlul varfului.

Varful de masura.

Incinta/cadrul pentru tija de control al varfului.
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6. Montura varfului.
7. Montura probei

si la implementarea practica a acestei arhitecturi au participat toti partenerii proiectului.
Rolurile acestora din urma au fost dupa cum urmeaza: ISS si INCDMTM au proiectat
ansamblul mecanic al capului de masura al instrumentului HBPSKP, S.C. Optoelectronica
2001 S. A. a construit ansamblul mecanic al capului de médsura pe baza acestui proiect, si toti
trei partenerii au participat la testarea, verificarea si validarea ansamblului mecanic al capului

de masura. Rezultatul acestei activitati, si anume ansamblul mecanic al capului de masura al
instrumentului HBPSKP este ilustrat in Fig.1 mai jos.

Figura 1. Ansamblul mecanic al capului de masura al instrumentului HBPSKP. Incinta/cadrul pentru tija de
control a varfului a fost scoasa pentru 0 mai buna vizibilitate a componentelor.

Tn continuare, vom prezenta o descriere constructiva si functionald a componentelor
ansamblului mecanic al capului de masurd al instrumentului HBPSKP, asa cum au fost ele

realizate in practica.
1. Cadrul suport al ansamblului cap de masura
Cadrul suport al ansamblului cap de masura al instrumentului HBPSKP consta dintr-o

placa inferioara din aluminiu cu dimensiunile (LxWxH) 250mmx250mmx25mm, o placa
superioara din aluminiu cu dimensiunile 250mmx250mmx25mm, si patru tije de



sustinere/distantiere din aluminiu cu dimensiunile (®xH) 20mmx260mm. Toate aceste
componente sunt fixate prin imbinari filetate cu suruburi M6. Placa inferioara are rolul de a
asigura stabilitatea ansamblului, si reprezinta platforma de montaj pentru ansamblul monturii
probei de masura. Placa superioara are rolul de platforma de montaj pentru modulul de
oscilatie a ansamblului, iar cele 4 tije de sustinere au rolul de a asigura rezistenta si
stabilitatea mecanica a intregului cadru.

2. Modulul de oscilatie a varfului

Acest modul are o constructie mai complicatd, avand urmatoarele elemente
constructive:
a. Actuatorul electromecanic

Acest actuator este un actuator electromecanic ADAFruit 1785 de tipul celor folosite
pentru realizarea difuzoarelor acustice, cu un domeniu de frecvente de oscilatie cuprins ntre
10 Hz — 20 kHz, la o tensiune alternativa aplicata de numai 2 V — 6 V. De notat ca acest
actuator are incorporat atat arcul mecanic ce Ti permite generarea de oscilatii mecanice, cat si
un cap filetat pentru montarea tijei de control a varfului.

b. Montura actuatorului electromecanic.

Actuatorul mecanic este montat intr-o canelura speciala pe o flansa suport din
aluminiu, si este fixat mecanic cu ajutorul unei bride in forma de U. Flansa suport este
cilindrica, cu dimensiunile 140mmx6mm, si se fixeaza de placa superioara prin intermediul a
patru suruburi M6. Pe partea inferioard a acestei flanse este atasata prin imbinari filetate o
alta flansa de dimensiuni mai mici, aliniatd cu axa de simetrie a actuatorului, care permite

montarea cadrului/incintei pentru protectia electrostatica a tijei varfului.

3. Tija pentru controlul varfului

Aceasta tija este realizata din duramid (izolant pentru a preveni transmiterea
zgomotului electric produs de actuator la varful de masura), si are dimensiunile
10mmx100mm. Unul din capete are un filet interior M5 prin intermediul caruia tija se fixeaza
de capul filetat al actuatorului electromecanic, iar la celalalt capat are o gaura nefiletata cu
diametrul de 3mm pentru montarea varfului de masurd (montura varfului). Fixarea acestuia
din urma pe tija se face cu ajutorul unui surub de presare transversal M2, care va asigura si
contactul electric pentru conductorii ce vor prelua in timpul operatiei capului de masura
semnalul electric util de pe varf.



4. Varful de masura

Pentru testarea si verificarea instrumentului, a fost aleasa 0 geometrie de tip "piston™
pentru varful de masura, corespunzand unei geometrii varf/proba de tip condensator
plan-paralel discoidal. In acest context, varful este un disc din otel inoxidabil cu dimensiunile
5mmx2mm care se termina cu o tija de 3mmx32mm care se fixeaza in gaura nefiletata a tijei
de control a varfului.

5. Cadrul/incinta pentru tija de control a varfului

Aceasta componenta a fost realizata din foaie de Cu avand grosimea de 0.2mm, care a
fost rulata intru-un cilindru cu diametru exterior de 26mm si lungime de 110mm. Acest
cilindru se fixeaza cu ajutorul a 4 suruburi M2 de flansa corespunzitoare a monturii

cautatorului electromecanic.
6. Montura varfului

A se vedea descrierile de mai sus pentru tija de control a varfului de masura si pentru

varful de masura.
7. Montura probei

Acest subansamblu, care se fixeaza de placa inferioara a cadrului suport a
ansamblului cap de masura al instrumentului HBPSKP descrisa anterior, contine urmatoarele
elemente:

a. Un blank de aluminiu, fixat prin imbinari filetate direct de placa inferioara a cadrului,
st avand dimensiunile 125mmx>100mmx25mm. Acest blank inlocuieste un dispozitiv
micrometric de translatie (vezi mai jos) care va fi montat intr-0 etapa viitoare de
dezvoltare a instrumentului.

b. Un dispozitiv de translatie micrometric cu cursa de £ 25mm, fabricat de Edmund
Optics, si care permite pozitionarea transversala a probei in raport cu varful de masura
CuU 0 precizie de 2um.

€. O piesa de fixare din aluminiu in forma de T, fabricatd de Edmund Optics, montata
prin imbinari filetate pe dispozitivul de translatie transversala. Rolul acestei piese este
ca suport pentru montarea pe dispozitivul de translatie transversalda a unui dispozitiv

micrometric de translatie verticala a probei Tn raport cu varful de masura.



d. Un dispozitiv de translatic micrometric cu cursa de +12.5mm, fabricat de Edmund
Optics, fixat de piesa precedentd in forma de T prin imbinari filetate. Acest dispozitiv
permite pozitionarea verticala a probei in raport cu varful cu o precizie de 2um.

e. O piesa de fixare din aluminiu in forma de T, fabricata de Edmund Optics, montata
prin imbinari filetate pe dispozitivul de translatie verticala. Rolul acestei piese este ca
suport pentru montarea placii de izolare electrica pe care se va fixa proba.

f. O placa de izolare electrica a probei de restul instrumentului, realizata din duramid, si
avand dimensiunile 40mmx=40mmx10mm. Aceasta placa este fixatd de piesa suport in

forma de T prin Tmbinari filetate.

g. Un dispozitiv pentru fixarea probei, practic un arc elastic fabricat din sarma de otel

inoxidabil, fixat prin surub de placa de izolare din duramid.

Figura 2. Ansamblul mecanic al capului de masura al instrumentului HBPSKP si modulele electronice utilizate

pentru testarea si verificarea Intregului ansamblu

Dupa constructia tuturor componentelor si subansamblurilor ansamblului mecanic al
capului de masura al instrumentului HBPSKP, acestea au fost montate in configuratia
proiectata si intregul ansamblu a fost testat si verificat (figura 2). Testarea si verificarea s-a

facut prin masurarea directd a dimensiunilor geometrice ale ansamblului si ale componentelor



sale, si aceste masuratori au dovedit complianta ansamblului cu specificatiile tehnice
proiectate. Ca urmare, ansamblul mecanic al capului de masura al instrumentului HBPSKP a
fost validat.

Activitatea realizati: a constat din implementarea operatiunilor privind dezvoltarea
aplicatiei software de control si analiza de date pentru capul de masurd al instrumentului
HBPSKP (partea ) - activitatea 2.2 din planul de realizare.

Operatiunile implicate de realizarea acestei activitati au fost efectuate de catre
cercetatori ai Institutului de Stiinte Spatiale — ISS.

Aplicatia software dezvoltatda realizeaza la momentul actual conexiunea intre un
generator de semnal SDG 5162 produs de compania SIGLENT, un computer laptop pentru
analiza si prelucrarea datelor si un osciloscop TBS 1154 produs de compania Tektronix.
Preluarea semnalului de input de la generatorul de semnal SDG 5162 precum si transmiterea
semnalului de output catre osciloscopul TBS 1154 se realizeaza prin intermediul unei placi de
achizitie NI USB-6351 produsa de compania National Instruments [1] (figura 2).

La momentul definitivarii proiectului, semnalul de input va proveni de capul de
masura al instrumentului KEPRO, iar semnalul de output va fi directionat catre instrumentul
KEPRO pentru controlul sau.

Aplicatia software elaborata foloseste driverele placii de achizitie NI USB-6351 cu
functiile de control scrise in limbajul C.

In prezent aplicatia software are structura logicd prezentati in schema de mai jos
(figura 2).

I. Sectiunea creare task-uri

Aceastd sectiune include functii complexe avand ca scop “crearea” la nivel software a
unui semnal analog de input si a unui semnal analog de output. Aceste semnale sunt semnale
sinusoidale de tip tensiune electrica.

Functiile utilizate sunt: DAQmxCreateTask, DAQmxCreateAIVoltageChan,
DAQmxCreateAOVoltageChan.

Functia DAQmxCreateTask creeaza un task si are ca parametrii numele asignat
task-ului precum si o referinta catre task-ul tocmai creat. Valoarea “intoarsa” de functie este
de tip intreg si daca ea este egald cu “0”, aceasti valoare indica succesul. In cazul in care
valoarea Intoarsd este un intreg pozitiv avem de a face cu un avertisment. Dacd valoare
intoarsa este un intreg negativ, atunci aveam de a face cu o eroare [2].

Functia DAQmxCreateAIVoltageChan [3] creeazd unul sau mai multe canale
prin care se masoara tensiunea electrica (semnal de input) si adauga aceste canale task-ului

creat anterior. Parametrii acestei functii sunt: referinta catre task-ul la care se adauga canalul /



canalele respective, numele canalului / canalelor fizice utilizate pentru a crea canale virtuale,
numele asignate canalului / canelelor virtuale create, configurarea ,,input terminal” pentru
canale, valorile minima si maxima care se anticipeazd ca se vor masura in unitatile de masura
corespunzatoare, unitatea de masurd, numele unei scale particulare asociate canalului /
canalelor respective.

Creare task-uri

Configurare
task-uri

Start & Stop
Program

Cleanup
Program

Figura 2. Schema bloc a aplicatiei software de control si analiza de date pentru capul de masura al
instrumentului HBPSKP

Daca nu se precizeazd nume pentru canalele virtuale create, atunci NI-DAQmMX
utilizeaza numele canalelor fizice deja desemnate. In cazul in care se asigneazi nume
canalelor virtuale, aceste nume trebuie folosite si in cazul altor functii NI-DAQmx cand se
face referinta la aceste canale. Daca se creeaza mai multe canale virtuale printr-o singura
apelare a acestei functii, numele respectivelor canale pot fi precizate printr-o listd de nume
separate prin virguld. In situatia in care sunt furnizate mai putine nume pentru canalele
virtuale decat numarul de canale create, atunci NI-DAQmx asigneaza automat nume acelor
canale virtuale.

Parametrul de configurare ,,input terminal” pentru canale poate sa fie de tip ,,default”,
,referentiat”, ,,nereferentiat”, ,,diferential” sau ,,pseudodiferential” [3].

In cazul in care, nu se asociaza numele unei scale particulare canalului / canalelor
respective, parametrul aferent primeste ,,valoarea” NULL.

Valoarea ,,intoarsa” de aceasta functie este de tip intreg si daca ea este egala cu zero,



avem de a face un ,succes”, daca este o valoare pozitivd inseamnd ca s-a obtinut un
avertisment, iar daca valoarea este negativa avem de a face cu o eroare.

Functia DAQmxCreateAOVoltageChan [4] creeaza unul sau mai multe canale
prin care se genereaza tensiune electrica (semnal de output) si adauga aceste canale task-ului
creat anterior.

Parametrii acestei functii precum si valoarea intoarsa de ea sunt practic identici cu cei
ai functiei DAQmxCreateAIVoltageChan.

I1. Sectiunea configurare task-uri

Aceasta sectiune include functii complexe avand ca scop configurarea la nivel
software a task-urilor deja create.

Functiile utilizate sunt:

DAQmxCfgSampClkTiming, DAQmxRegisterEveryNSamplesEvent,
DAQmxRegisterDoneEvent §i DAQmxWriteAnalogF64.

Functia DAQmxCfgSampClkTiming [5] precizeaza sursa ceasului de esantionare,
rata acestui ceas precum si numarul de esantioane care se achizitioneaza sau se genereaza.
Parametrii acestei functii sunt: referinta catre task-ul deja activat, sursa ceasului de esantion,
rata de esantionare, marginea activad, modul de generare a esantioanelor si numadrul de
esantioane per canal de achizitionat sau generat pentru fiecare canal din task.

In ceea ce priveste sursa ceasului de esantionare, pentru a utiliza ceasul intern al
dispozitivului ,,valoarea” acestui parametru se fixeaza la ,,NULL” sau ,,OnboardClock”.

Rata ceasului de esantionare se furnizeaza in esantioane pe secundd, iar daca se
foloseste o sursd externd pentru ceasul de esantionare, se fixeazd aceasta valoare la rata
maxima estimata pentru acel ceas.

Parametrul ,,margine activa” specificd pe care margine a ceasului sa achizitioneze sau
sa genereze esantioane. Valorile posibile sunt: DAQmx_Val_Rising (achizitioneaza sau
genereazd esantioane pe marginile in crestere ale ceasului de esantionare) si
DAQmx_Val_Falling (achizitioneazd sau genereaza esantioane pe marginile in scadere ale
ceasului de esantionare).

Parametrul “mod de generare a esantioanelor” specifica daca task-ul achizitioneaza
sau genereaza esantioane in mod continuu sau daca achizitioneazd / genereaza un numar finit
de esantioane. Valorile posibile sunt: DAQmx_Val_FiniteSamps, DAQmx_Val_ContSamps
sau DAQmx_Val_HWTimedSinglePoint. Ultima dintre aceste trei valori posibile se refera la
cazul in care se achizitioneaza sau genereaza esantioane in mod continuu utilizandu-se
echipament hardware de masurare a timpului fara buffer.

Parametrul ,,numar de esantioane per canal de achizitionat sau generat pentru fiecare
canal din task” se refera la cazul in care se achizitioneaza sau se genereaza un numar finit de

esantioane. Dacd modul de achizitie sau generare este continuu, atunci NI-DAQmMX utilizeaza



valoarea fixata pentru acest parametru in scopul determinarii marimii buffer-ului.

Si de aceastd data, valoarea ,,intoarsa” de functie este de tip intreg si daca ea este
egala cu zero, avem de a face un ,,succes”, dacd este o valoare pozitiva inseamna ca s-a
obtinut un avertisment, iar daca valoarea este negativa avem de a face cu o eroare.

Functia DAQmxRegisterEveryNSamplesEvent [6] semnaleaza unei functii
callback cd un eveniment a avut loc cand un numar precizat de esantioane este scris/obtinut
de la un dispozitiv catre un buffer sau invers de la un buffer catre un dispozitiv. Aceasta este
o functie operabild doar in cazul dispozitivelor care accepta task-uri cu buffer. Parametrii
acestei functii sunt: referinta catre task-ul deja activat, tipul evenimentului, numarul de
esantioane dupa care apare fiecare eveniment, optiuni, functia callback, date callback.

Parametrul ,,tip eveniment” poate avea valorile: DAQmX_Val_Acquired_Into_Buffer
(doar in cazul semnalelor de input; evenimentele se produc dupa ce numarul specificat de
esantioane au fost achizitionate in buffer) sau DAQmx_Val_Transferred_From_Buffer (doar
in cazul semnalelor de output; evenimentele se produc dupa ce numarul specificat de
esantioane au fost transferate de la buffer catre dispozitivul de receptie).

Parametrul ,,optiuni” are ca valoare prestabilita (default) — ,,0”, caz in care functia
callback este apelata intr-un «thread» DAQmxX. O alta valoare posibila pentru acest parametru
este DAQmx_Val_SynchronousEventCallbacks, caz in care functia callback este apelata in
«thread»-ul care a inregistrat evenimentul.

In ceea ce priveste parametrul ,,functie callback”, acesta se refera la un tip de functie
ce trebuie apelatd cand evenimentele se produc. Functia catre care se transferd acest
parametru are un prototip specific [6].

Datele callback sunt acele valori pe care DAQmx le transfera functiei de callback.

Valoarea ,,intoarsd” de functie se Inscrie in standardul mentionat deja in mai multe
randuri, mai sus.

Functia DAQmxRegisterDoneEvent [7] semnaleaza unei functii callback ca un
eveniment a avut loc cand un task s-a oprit datorita unei erori sau datorita finalizarii achizitiei
sau generdrii de esantioane prin acel task. Parametrii acestei functii sunt: referinta catre
task-ul deja activat, optiuni, functia callback si datele callback.

Parametrul ,,optiuni” poate primi aceleasi valori ca si in cazul precedent, in timp ce
parametrul ,,functie callback”, desi se refera tot la un tip de functie ce trebuie apelatd cand
evenimentele se produc, functia citre care se transferd acest parametru are un prototip
specific diferit de cazul anterior [7]. Parametrul ,,date callback” are exact aceeasi semnificatie
ca in cazul functiei precedente.

Valoarea ,,intoarsd” de functie se Inscrie in standardul mentionat mai sus.

Functia DAQmxWriteAnalogF64 [8] este folosita pentru a scrie un anumit numar
de esantioane intr-un task care include unul sau mai multe canale analoage de output.
Parametrii acestei functii sunt: referinta catre task-ul deja activat, numarul de esantioane ce

vor fi scrise per canal, autostart, timp de asteptare, format de date, matricea de scriere,



numarul propriu-zis de esantioane scrise cu succes, pentru fiecare canal, in buffer si
parametrul de rezerva.

Referitor la ,,numarul de esantioane ce vor fi scrise per canal” trebuie mentionat ca
acest parametru trebuie si primeasci o valoare mai mare sau egald cu zero. in cazul in care
acestui parametru 1i este alocata o valoare negativa, functia genereaza o eroare.

Parametrul ,autostart” semnaleaza daca aceastd functie porneste automat task-ul
respectiv in cazul in care acesta nu este pornit de catre autor.

Parametrul ,,timp de asteptare” contine perioada de timp in secunde care se asteapta
pentru aceastd functie sa scrie toate esantioanele. Dacd valoarea alocatd este ,,-1”, atunci
timpul de asteptare este infinit de mare.

Parametrul ,,format de date” specifica cum sunt aranjate esantioanele: intercalate sau
DAQmx_Val_GroupByChannel (neintercalate) sau DAQmx_Val GroupByScanNumber
(intercalate).

,Matricea de scriere” este un parametru prin intermediul caruia este definit un vector
de stocare a esantioanelor ce urmeaza a fi scrise, iar parametrul de rezervd urmeaza a fi
folosit de dezvoltatori in viitor, pentru moment alocandu-i-se valoarea ,,NULL”.

Valoarea ,,intoarsd” de functie se Inscrie in standardul mentionat mai sus.
I11. Sectiunea start & stop program

Aceastd sectiune include functii complexe aviand ca scop pornirea si oprirea
task-urilor. Functiile utilizate sunt: DAQmxStartTask si DAQmxStopTask.

Functia DAQmxStartTask [9] este responsabila cu modificarea starii task-ului de la
starea de ,,pregatit”, la starea de ,,operational”, stare care conduce la inceperea masurdtorilor
sau a generdrilor.

Functia are un singur parametru si anume referinta catre task-ul deja activat, iar
valoarea ,,intoarsa” se inscrie in standardul deja amintit.

Functia DAQmxStopTask [10] are drept scop sa opreasca task-ul si sa-1 intoarca in
starea In care se gasea inainte de a apela functia DAQmxStartTask.

DAQmxStopTask are acelasi singur parametru ca si functia DAQmxStartTask, iar

valoarea Intoarsa se inscrie in acelasi format.
IV. Sectiunea clean-up program

Aceasta sectiune include 0 functie complexa avand ca scop eliberarea memoriei
alocate in cadrul operatiunilor precedente. Functia utilizata este: DAQmxClearTask [11].
Functia tocmai amintitd stopeaza task-ul si-l descarca, eliberand astfel orice resursa

fusese rezervatd/blocata de catre acel task. Un task care a fost descarcat prin aceastd functie



nu mai poate fi utilizat decéat daca se procedeaza la recreerea sau reincarcarea lui.
Functia DAQmxClearTask are acelasi unic parametru si intoarce acelasi tip de

valoare ca si functia DAQmxStartTask.

Tn prezent aceasta aplicatie software dezvoltata in cadrul proiectului KEPRO opereazi
cu un canal de input si unul de output. Ulterior aplicatia va fi updatatd pentru a furniza

semnal catre doud canale de output, pastrandu-se un canal de input.

Activitatea realizata: a constat din desfasurarea unor eforturi de asigurare a diseminarii
rezultatelor preliminare obtinute in cadrul proiectului - activitatea 2.3 din planul de
realizare.

Operatiunile implicate de realizarea acestei activitdti au fost efectuate in colaborare de
catre cei trei parteneri ai proiectului (Institutul de Stiinte Spatiale — ISS, Institutul National de
Cercetare-Dezvoltare pentru Mecanica Fina — INCDMF si OPTOELECTRONICA 2001 S.A.
— OPTO).

Diseminarea rezultatelor intermediare obtinute in cadrul proiectului s-a realizat prin
intermediul prezentdrilor sustinute in cadrul unor manifestari stiintifice internationale de
prestigiu.

Tn perioada 12 — 20 iunie 2015, Dr. Aurelian-Andrei Radu a participat, in Chicago,
SUA, la NASA's Exoplanet Exploration Program Analysis Group (ExoPAG 12) si
Astrobiology Science Conference 2015. Cu ocazia sesiunilor dedicate prezentarilor
dezvoltarii de instrumentatie pentru aplicatii la frontiera dintre fizica, cercetari spatiale,
medicind si biologie, Dr. Radu a prezentat capacitatile remarcabile ale instrumentului
KEPRO. In cadrul discutiilor avute si a prezentirilor sustinute au fost subliniate nivelul
intermediar de dezvoltare al instrumentului la acel moment, cat si directiile pentru
dezvoltarea lui viitoare. Un accent deosebit a fost pus pe gradul mare de aplicabilitate al
instrumentului KEPRO. Participantii la cele doud manifestdri au apreciat performantele
de cercetare interdisciplinara.

Tn perioada 30 iulie - 6 august tanirul asistent Gabriel Chiritoi a participat la cea de-a
34 Conferintd Internationala de Raze Cosmice (ICRC) care s-a desfasurat la Haga in
Olanda. Este cea mai importantd conferintd in domeniul Fizicii Astroparticulelor Tn cadrul
careia se discuta ultimele rezultate si directii noi in fizica razelor cosmice, fizica soarelui,
astronomie gamma, astronomie de neutrini si fizica materiei Intunecate. Scopul principal al
deplasarii a fost acela de a oferi tandrului cercetiator oportunitatea de a-si prezentata
rezultatele obtinute, precum si sa se intdlneascd, sd stabileasca si sa cultive relatii
profesionale.



Activitatea realizati: a constat din operatiuni pentru dezvoltarea modulului electronic de
control a capului de citire al instrumentului HBPSKP (partea I) - activitatea 2.4 din planul
de realizare.

Operatiunile implicate de realizarea acestei activititi au fost efectuate de catre
cercetatori ai Institutului de Stiinte Spatiale — ISS.

In conformitate cu Raportul Stiintific si Tehnic al etapei anterioare, arhitectura
modulului electronic de control consta din urmatoarele sub module:

1. Modulul de driving si achizitie de date (modulul DDAQ), cu sub-modulele de
driving (DRV) si achizitie de date (DAQ)

2. Modulul de procesare, control si stocare de date (modulul DPCS)

In conformitate cu Planul de Realizare al proiectului, in cadrul acestei activitati a fost
elaborat urmatorul nivel al arhitecturii sub-modulelor DRV si DAQ. Ca platforma
operationala a fost ales un sistem electronic de tip USB-6351-X fabricat de National
Instruments. Acest sistem are 16 canale de input analoage pentru achizitia de date, doua
canale de output analoage pentru generarea de semnale, o rata de achizitie a datelor de peste 1
MHz, si poate fi conectat prin intermediul unui conector USB la un PC pentru controlul
operational. Utilizand aceasta platforma operationala, cele doua canale analoage de output au
fost alocate modulului DRV, si doua din canalele analoage de input au fost alocate modulului
DAQ.

In continuare a fost dezvoltata arhitectura interfetelor dintre platforma USB-6351-X si
actuatorul electromecanic al capului de citire al instrumentului HBPSKP (DRV-FEE) si dintre
platforma USB-6351-X si varful capului de citire al instrumentului HBPSKP care genereaza
semnalul de masura (DAQ-FEE). De notat ca in aceasta configuratie, sub-modulul DRV-FEE
asigura numai drivingul actuatorului electromecanic, in timp ce sub-modulul DAQ-FEE
asigura atat drive-ul varfului de masura (i.e. potentialul sinusoidal aplicat direct pe varful de
masurd), cat si detectia semnalului de masura generat de varf.

Pentru sub-modulul DRV-FEE a fost propusa o arhitectura de tip VCVS (Voltage
Controlled Voltage Source) bazata pe utilizarea amplificatoarelor operationale de curent inalt,
cu o structura multi-stage si cu o largime de banda pentru semnal de ~ 2 kHz.

Pentru sub-modulul DAQ-FEE a fost propusa o arhitectura de tip convertor
curent-tensiune bazatd pe utilizarea amplificatoarelor operationale de precizie, tot cu o
structura multi-stage si cu largime de banda de 2-5 kHz.

Implementarea practica a acestor doua module se va efectua in partea a doua a acestei
activitati care este inclusa in urmatoarea etapa din Planul de Realizare al proiectului.



C. Concluzii

Tn scopul dezvoltarii ansamblului mecanic pentru instrumentul HBPSKP, si in cadrul
prezentei etape, au fost achizitionate mijloace fixe si materiale extrem de importante pentru
realizarea in continuare a proiectului.

Dupa constructia tuturor componentelor si subansamblurilor ansamblului mecanic al
capului de masurd al instrumentului HBPSKP, acestea au fost montate in configuratia
proiectatd si Intregul ansamblu a fost testat si verificat. Testarea si verificarea s-a facut prin
masurarea directd a dimensiunilor geometrice ale ansamblului si ale componentelor sale, si
aceste masuratori au dovedit complianta ansamblului cu specificatiile tehnice proiectate. Ca
urmare, ansamblul mecanic al capului de masura al instrumentului HBPSKP a fost validat.

A fost dezvoltata o aplicatie software de control si analizd de date pentru capul de
masuri al instrumentului HBPSKP (partea I). In prezent aceasta aplicatie software dezvoltata
in cadrul proiectului KEPRO opereaza cu un canal de input si unul de output. Ulterior
aplicatia va fi updatata pentru a furniza semnal catre doud canale de output, pastrdndu-se un
canal de input.

A fost elaborat urmatorul nivel al arhitecturii sub-modulelor DRV (driving) si DAQ
(achizitie de date). Implementarea practicd a acestor doud module se va efectua in partea a
doua a acestei activitdti care este inclusd in urmadtoarea etapa din Planul de Realizare al
proiectului.

Obiectivele prezentei etape au fost realizate integral.
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