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OPTIMOS-EVE (E-ELT)

OPTICAL MULTI-OBJECT SPECTROGRAPH, EXTREME VISUAL EXPLORER
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OPTIMOS-EVE (E-ELT)

OPTICAL MULTI-OBJECT SPECTROGRAPH, EXTREME VISUAL EXPLORER

o VIS /Infrarrojo Cercano: 370-1600 nm (Objetivo: 310-1700 nm)

o FOV: > 7’ de didmetro sin vifieteo. (Objetivo 10’)

o Resolucién, R: 5000-10000 (baja), 15000-20000 (media), 30000-60000 (alta)

o Multiplexado: 200 (baja R), 70 (media R), 25 (alta R), 20 (modo MIFU)

Focal Plate Carousel - Positioner

Cosw & Active Focal Plate Positioner Focal Plate
fat Hedd gua— —— e —
P~ ' “‘n .’-’ 2 \-\_ " 3 ALY & B _f., 4 \-\
N 7 y - -~ N\
‘rﬁ y w N I:L.’/;Q. By \.\.\—[ —/.&—0 MO - MR N\ -
| A 200 mo-lR N ) ANE JERS D (RIS  Footiones
| T3 s\ MO MRIBOIE e | [ R MO-IR A\ U-LR 03 bens | conpg
: | X | Ta0 3" fhers l l
| 0'3 - | 240x (| Fojucal
\ / — - I\ fie PN 400 - 1 S8 / Guidarce
\ Falucsl D / AN e /N Fideool G858, /N 400 04" / Semors
\ : ) \ / o n a | -
N | 1203 T o '."5 \ 1300 :.?/ % S!J [-
-~ - . — '\-____ ___.l ‘\_-—__--' 1’1 y




OPTIMOS-EVE (E-ELT)

OPTICAL MULTI-OBJECT SPECTROGRAPH, EXTREME VISUAL EXPLORER

o VIS /Infrarrojo Cercano: 370-1600 nm (Objetivo: 310-1700 nm)

o FOV: > 7’ de didmetro sin vifieteo. (Objetivo 10’)

o Resolucién, R: 5000-10000 (baja), 15000-20000 (media), 30000-60000 (alta)

J Multiplexado: 200 (baja R), 70 (media R), 25 (alta R), 20 (modo MIFU)
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OPTIMOS-EVE (E-ELT)

OPTICAL MULTI-OBJECT SPECTROGRAPH, EXTREME VISUAL EXPLORER

. VIS /Infrarrojo Cercano: 370-1600 nm (Objetivo: 310-1700 nm)

. FOV: > 7’ de didmetro sin vifieteo. (Objetivo 10°)

. Resolucién, R: 5000-10000 (baja), 15000-20000 (media), 30000-60000 (alta)

. Multiplexado: 200 (baja R), 70 (media R), 25 (alta R), 20 (modo MIFU)

Focal Plate Carousel - Positioner
Cosw & Active Focal Plate Positioner Focal Plate
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Nuevo Anillo

Soportes

Platos de campo

Correctores de
campo y de ADC

WEAVE (WHT)

WHT ENHANCED AREA VELOCITY EXPLORER
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Robot posicionador




Nuevo Anillo

Soportes

Platos de campo

Correctores de
campo y de ADC

WEAVE (WHT)

WHT ENHANCED AREA VELOCITY EXPLORER

Clavijas -

Robot posicionador

Retractores de Fibras
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E Controller Series

Robot Kawasaki

Soporte de la Pinza
Plato de Campo

Retractor de fibras Pinza

Clavijas

Consola




EL ROBOT KAWASAKI

Robot Kawasaki
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* Control manual del robot.

* Terminal KRterm i o
Seleccion de programas.

%z
* SO Windows 95/98/2000/XP =
* Creacion programas AS

* Indicacion por pantalla del
programa y paso en ejecucion.
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Pinza Schunk

PINZA SCHUNK
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COORDENADAS DE REFERENCIA

Vista Frontal de la pinza
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COORDENADAS
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POSICIONAMIENTO EN CIRCULOS

Coordenadas Polares

mag2
" T >
\.
= Xp- R*cos 2 +a
' 106 =t b
null Ypﬁ R* sen Q2
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POSICIONAMIENTO

Clavijas posicionadas en dos semicirculos con centro
en la base del robot, de radios 24.45 y 40 cm

EN CIRCULOS

Coordenadas Polares
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Xp= R*cos QQ +a
Yp= R* sen O




POSICIONAMIENTO EN CiRCULOS

Bucle FOR

m=9

n=>0

FOR 1 TO m
Xp=R*cos(2 + n) + a
Yp,=R*sen({2 + n)
n=n-+10

END

m: n° de clavijas [ n: valor del paso para el dngulo

Clavijas posicionadas en dos semicirculos con centro
en la base del robot, de radios 24.45 y 40 cm



POSICIONAMIENTO EN CiRCULOS

Bucle FOR

m=9

n=>0

FOR 1 TO m
Xp=R*cos(2 + n) + a
Yp,=R*sen({2 + n)
n=n-+10

END

m: n° de clavijas [ n: valor del paso para el dngulo

Panel de Interfaz de la Consola Kawasaki

Clavijas posicionadas en dos semicirculos con centro
en la base del robot, de radios 24.45 y 40 cm
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Vista Superior de la pinza
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TEST DE RESISTENCIA DE LA FIBRA

Grafico alturas de los Puntos sobre el retractor
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TEST DE RESISTENCIA DE LA FIBRA

Grafico alturas de los Puntos sobre el retractor

Coordenadas de los tres puntos de posicionamiento
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TEST DE RESISTENCIA DE LA FIBRA



CONCLUSIONES DEL TEST

Prediccién: 10.000 posicionamientos de la clavija
antes de detectar algun fallo.

El programa se compila ciclicamente 942 veces
realizando 2.826 posicionamientos. No se
observan incidentes relevantes en el retractor.

El test se detiene porque la fibra sufre cierta
curvatura en la zona cercana al retractor. La
pinza no gira suficientemente rdpido. Se define
un punto intermedio a 10 cm de radio en cada
trayectoria.

Solucionado el problema del giro, las bases para

reanudar el test quedan establecidas.

Se propone el uso de un dispositivo contador de

compilaciones.

Se define el C.M. de robot. Disminuyen las
vibraciones del robot que se transmitirfan al
resto del instrumento.

—{ up_ret

Y

magl @
up_pickd S
' 8
,,,,, up,_pick2 o
\
up pick] @&
Xy

63

100
>

N

Puntos
N intermedios
en cada
trayectoria

Solucion al problema de la curvatura de la
fibra debido a la lenta rotacion de la pinza

Dispositivo contador




INTERFAZ DE COMUNICACION

CONTROL DE LOS DISPOSITIVOS ANTES DE CREAR LA INTERFAZ COMUN
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E
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* Conex: Telnet KRTerm MCDemo Conex: Serial

Cable: Ethernet Terminal del ~ Interfaz grdfica de Cable: RS 232
58.0.1 Puerto: 23 robot Kawasaki  la pinza Schunk

\/

Cada dispositivo se controla
desde su propio programa

IP:18
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INTERFAZ DE COMUNICACION

CONTROL DE LOS DISPOSITIVOS ANTES DE CREAR LA INTERFAZ COMUN

PC
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E
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* Conex: Telnet KRTerm MCDemo Conex: Serial

Cable: Ethernet Terminal del ~ Interfaz grdfica de Cable: RS 232
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\/

Cada dispositivo se controla
desde su propio programa

IP:18

Obijetivo:
o : Descifrar codigo basico
udir el lenguaje —> g

.Controlar el de cada movimiento
pinza y robot AS

o‘l.esc%e una * Eludir Interfaz Descifrar c6digo bdsico
Unica interfaz grifica de la pinza de 2 movimientos:

Abrir y cerrar




INTERFAZ DE COMUNICACION

CONTROL DE LOS DISPOSITIVOS ANTES DE CREAR LA INTERFAZ COMUN

PC

[P:192.168.0.2

E
Controller
Series

Pinza

AR
u Schunk

Codigo Hexazeoins M

* Conex: Telnet KRTerm MCDemo Conex: Serial

Cable: Ethernet Terminal del ~ Interfaz grdfica de Cable: RS 232
58.0.1 Puerto: 23 robot Kawasaki  la pinza Schunk

IP:192.

Cada dispositivo se controla Solucion:
desde su propio programa s :
e Ejecutar desde la interfaz A
Objetivo: ; comun programas AS
G : Descifrar c6digo basico | DIFICIL | previamente guardados en el
.Controla; - 1rz = e de cada movimiento  E Controller Series |
pinza y robot =2
, o‘l.esc%e L * Eludir Interfaz Descifrar c6digo bdsico
tinica interfaz grafica de la pinza de 2 movimientos:

Abrir y cerrar



INTERFAZ DE COMUNICACION

CONTROL DE LOS DISPOSITIVOS ANTES DE CREAR LA INTERFAZ COMUN

PC

[P:192.168.0.2

E
Controller
Series

Pinza

AR
u Schunk

Lodo e et S

* Conex: Telnet KRTerm MCDemo Conex: Serial

Cable: Ethernet Terminal del ~ Interfaz grdfica de Cable: RS 232
58.0.1 Puerto: 23 robot Kawasaki  la pinza Schunk

IP:192.

Cada dispositivo se controla Solucion:
desde su propio programa e : 2
o Ejecutar desde la interfaz
Obijetivo: g comun programas AS
e , Descifrar cédigo basico | DIFICIL | previamente guardados en el
udir el lenguaje —> g ;
.Controlar e de cada movimiento E Controller Series
pinza y robot AS > <
d.esc%e ana * Eludir Interfaz Descifrar c6digo bésico |g ACTIBLE Se enviard el codigo desde
tnica interfaz grafica de la pinza B p la interfaz comun.
e Previamente ha de referenciarse la
y pinza (def. origen) desde la
MCDemo.

- J




CONTROL DE LOS DISPOSITIVOS CON LA INTERFAZ COMUN

Esclavo

E
Controller
Series

UNION UDP
Transmision datos
_entre dispositivos_

Conex: Telnet #
newrobot.as Puerto: 49152
Se ejecutan las lineas

del bucle asociado con

imstruccion recibida.

Master
ENTORNO UNIX

[P:192.168.0.3
PYTHON

+Abre conexiones Telnet y Serial
+Crea la union UDP
+Lee instrucciones y pardmetros por
pantalla y los envia via UDP al robot.
+Envia el c6digo de apertura o cierre a la
pinza via Serial

Esclavo

Pinza
‘éé:exadec.\ | Farnik

| Conex: Seria
Cable: RS 232

& )

Robot

Desde el programa madster en Python se envia (via UDP)
una instruccion:

GM: Agarrar Clavija. L: Descender Robot.

LM: Soltar Clavija. PK: Llevar al retractor.
R: Elevar Robot.

Las instrucciones activan un determinado bucle del
programa newrobot.as, previamente guardado en el E
Controller Series.

E: Salir programa.

En cada bucle se ejecutan los comandos asociados

con la instruccion recibida.
4

4 )

Pinza

Cuando el programa master recibe del robot opnl (o
cls1) envia ala pinza via Serial el c6digo hexadecimal
de apertura (o cierre).

Después de 2.5 segundos la pinza estard abierta (o
cerrada) y el mdster envia como confirmacién opn2 (o
cls2) al robot.

Cddigo Hexadecimal de apertura de la pinza

005 Ox0C O 11 030 000 000 0xDO 040 0500 0x00 0x00 0x40 0x00
0x00 000 0x40 0x00 0x00 0xCO 0x3F 0xF0O Ox16

1D § Data Length § Command | Dato § CRC16]
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CONCLUSIONES DEL
PROGRAMA FINAL

Mejora mediante Threats o hilos de programacion.

Facilitarda el desarrollo de futuras pruebas en el
laboratorio.

El script servird como borrador previo para la

implementacion del sistema de posicionamiento de
OPTIMOS-EVE.
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