Załącznik A – Opis przedmiotu zamówienia na dostawę wigglera dla linii badawczej SOLCRYS w Narodowym Centrum Promieniowania Synchrotronowego SOLARIS 
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[bookmark: _Toc127187286]Wprowadzenie 

[bookmark: _Toc127187287]Narodowe Centrum Promieniowania Synchrotronowego SOLARIS 
	Centrum SOLARIS bazuje na pierścieniu akumulacyjnym pracującym z wiązką elektronów o energii 1,5 GeV, zbudowanym na sieci magnetycznej podwójnych achromatycznych modułów magnesów uginających (12 magnesów). Paczki elektronowe są wstrzykiwane z akceleratora liniowego przy energii 550 MeV, następnie w pierścieniu akumulacyjnym ich energia jest zwiększana do wartości 1.5 GeV. Maksymalna liczba paczek w pierścieniu wynosi 32, a maksymalny zakumulowany prąd wynosi 500 mA. Teoretyczna wartość horyzontalnej emitancji wiązki wynosi 6 nm rad, wertykalnej 60 pm rad. Energia krytyczna promienia synchrotronowego produkowanego w magnesie zakrzywiającym (o polu magnetycznym 1.31 Tesli) wynosi około 1,98 keV.
[bookmark: _Hlk128609133]Przedmiotem Zamówienia jest dostawa wigglera trzypolowego (1 szt.) (dalej oznaczonego jako 3PW) zgodnie z niniejszą specyfikacja techniczną, operującego z polem 3T, w pierścieniu akumulacyjnym SOLARIS, wyprodukowanego dla potrzeb linii SOLCRYS. 3PW ma przesunąć krytyczną energię wiązki fotonowej do wartości około 4.5 keV i zwiększyć strumień, dzięki czemu osiągalne są wysokie strumienie fotonów o wysokiej energii. 
3PW jako kompletne urządzenie zostanie zamontowany w pierścieniu akumulacyjnym SOLARIS. Głównym zastosowaniem tego urządzenia wstawkowego jest generowanie promieniowania synchrotronowego w zakresie twardego promieniowania rentgenowskiego dla linii badawczej SOLCRYS. SOLCRYS jest planowany jako linia badawcza składająca się z jednej stacji końcowej przeznaczonej do krystalografii białek (PX). Poniżej przedstawiono szczegółowe parametry techniczne linii badawczej. W tym miejscu należy jednak podkreślić, że jednym z kluczowych wymagań stawianych urządzeniu wstawkowemu będącemu przedmiotem zamówienia, którego parametry zostaną szczegółowo określone poniżej, jest długoterminowa stabilność poziomej i pionowej pozycji źródła promieniowania.
Projekt linii badawczej SOLCRYS jest dedykowany do badań dyfrakcji rentgenowskiej (zwłaszcza do krystalografii białek) i wykorzysta centralną część stożka promieniowania generowanego przez wiggler. Konieczne będzie zogniskowanie wiązki promieniowania synchrotronowego dla tej gałęzi PX do wymiarów plamki poniżej 50 µm przy jednoczesnym zapewnieniu maksymalnego strumienia fotonów rentgenowskich. Docelowo, podczas rutynowych pomiarów, wiązka promieniowania synchrotronowego, wcześniej zogniskowana na elementach optycznych, zostanie pocięta do rozmiaru 20 µm (lub mniej), poziomo i pionowo, za pomocą systemu szczelin kolimacyjnych. Dlatego kluczowa jest odpowiednia stabilność położenia źródła promieniowania. Wykonawca musi zatem zaproponować takie rozwiązanie technologiczne, które zapewni stabilność źródła podczas wieloletnich pomiarów seryjnych.
Wymagane parametry wiązki na pozycji próbki w stacji końcowej PX:
- wielkość plamki w kierunku pionowym na poziomie 50 µm (rozmiar skupionej wiązki),
- względna rozdzielczość energetyczna na poziomie δE/E = 1,4·10-4 przy użyciu podwójnego monochromatora krystalicznego ("DCM – double crystal monochromator") oraz δE/E ≈ 0,5 % przy użyciu podwójnego monochromatora opartego na strukturach wielowarstwowych ("DMM – double multilayer monochromator"),
- wielkość strumienia na poziomie ~1012 fotonów/s (DCM) oraz ~1013 fotonów/s (DMM) przy energii fotonów 12 keV.
Zakres energii fotonów wykorzystywanych przez linię SOLCRYS wynosi 4 – 16 keV. Całkowita moc emitowana z urządzenia wstawkowego nie może przekroczyć wartości ~0.5 kW. 
[bookmark: _Toc127187288]Zakres dostawy
[bookmark: _Hlk128581700]Zakres kontraktu obejmuje zaprojektowanie, wykonanie, odbiory fabryczne (FAT), dostawę, montaż, odbiory u Zamawiającego (SAT) oraz uruchomienie wigglera trójpolowego (3PW) w pierścieniu akumulacyjnym SOLARIS. 3PW powinien zawierać wszystkie niezbędne komponenty, takie jak kompletna konstrukcja magnesu, system wsporczy, system sterowania, monitorowania i interlocków wraz z całym niezbędnym oprzyrządowaniem, oprogramowaniem i dokumentacją w celu zapewnienia prawidłowej i niezawodnej pracy systemu wigglera 3PW.

[bookmark: _Toc127187290]Wymagania mechaniczne i ograniczenia w NCPS SOLARIS 
[bookmark: _Toc127187291]Założenia ogólne
· Instalacja 3PW jest zaplanowana w odcinku prostym 02 pierścienia akumulacyjnego SOLARIS. 
· Nominalna wysokość osi wiązki fotonowej wynosi 1300 mm nad poziomem podłogi.
· Wiązka fotonów z magnesu zginającego jest pozioma i równoległa do podłogi. 
· Maksymalna dostępna wysokość w tunelu pierścienia akumulacyjnego wynosi 2550 mm. 
· Suwnica dostępna w SOLARIS ma nośność maksymalną wynoszącą 8 ton. 
· Suwnica w hali eksperymentalnej SOLARIS zapewnia prześwit 4 m pomiędzy hakiem dźwigu nad powierzchnią posadzki.
· Dodatkowo, wysokość ładunku (paczki) i/lub wysokość samego 3PW umieszczonego na platformie transportowej nie może przekraczać 2800 mm. Jest to przestrzeń dostępna pomiędzy posadzką a kładką prowadzącą do hali eksperymentalnej.
· Długość całkowita korpusu 3PW nie może przekraczać 1,5m.
· Maksymalna długość dostępna w sekcji 2 wynosi 3335 mm. W tym wymiarze należy uwzględnić dodatkowe miejsce na standardowe komponenty:
zawory RF: 2 x 75 mm = 150 mm
mieszki, tapery, absorber ciepła: min.  2 x 230 mm = 460 mm 
Ogólne standardy SOLARIS oraz praktyki opisane są w załączniku Załącznik 3 MECH1 - Mechanika.pdf  i muszą być uwzględnione podczas fazy konstrukcyjnej oraz w procesie instalacji. 
· Konstrukcja nośna oraz układ napędowy powinien być wytrzymały, aby móc normalnie działać przy maksymalnym obciążeniu magnetycznym dla minimalnej szczeliny wigglera wynoszącej 11 mm.
· Rama zewnętrzna powinna mieć kształt litery C.
· Belki nośne powinny być solidną konstrukcją z bardzo dużą sztywnością. Mechaniczne odkształcenie belek i szczeliny powinno mieścić się w tolerancji ±0,005 mm dla maksymalnej siły magnetycznej przy minimalnej szczelinie 11 mm.
· 3PW będzie wyposażony w cztery demontowalne koła transportowe, które umożliwiać będą transport całej struktury mechanicznej wewnątrz i na zewnątrz pierścienia akumulacyjnego. Obrotowe złącza kół muszą z łatwością się obracać. 

Wiggler trzypolowy musi mieć odpowiednią konstrukcję nośną, która uwzględnia ograniczenia przestrzenne wewnątrz tunelu, opisane szczegółowo w sekcji 5.

[bookmark: _Toc19696464][bookmark: _Toc39304953][bookmark: _Toc127187292]Malowanie i zabezpieczenie powierzchni
Rama wigglera musi być pomalowana zgodnie z normą ISO 12944 lub inną równoważną:
· Wszystkie powierzchnie, które mogą ulec korozji, należy w miarę możliwości anodować, pasywować lub malować.
· Kategoria korozyjności C2
· Średnia trwałość malowania 
· Grubość 20µm…25µm
· Kolor RAL 4007 (purpurowo-fioletowy).

[bookmark: _Toc488937458][bookmark: _Toc19696465][bookmark: _Toc39304954][bookmark: _Toc127187293]Waga i wymiary
Maksymalna akceptowalna waga urządzenia wynosi 8000 kg. 
Maksymalne akceptowalne wymiary to: 
	Wysokość
	Długość 
	Szerokość

	2.550 m
	1.5 m
	1 m



[bookmark: _Toc19696466][bookmark: _Toc39304955][bookmark: _Toc127187294]Pozycjonowanie i regulacja
Mechaniczne wsporniki/nogi ramy muszą być zgodne z procedurą osiowania systemu Solaris, ze szczególnym uwzględnieniem, ale nie wyłącznie, następujących elementów:
· 3PW powinien mieć 3 nogi.
· Nogi podporowe powinny być zaprojektowane w taki sposób, aby regulacja pozioma i pionowa oraz regulacja pochylenia/przechyłu/odchylenia były fizycznie od siebie oddzielone.
· Wszystkie śruby regulacyjne powinny mieć rozdzielczość regulacji nie większą niż 1 mm na obrót.
· Wszystkie dźwigniki i śruby regulacyjne powinny zapewniać zakres regulacji co najmniej 12,5 mm w każdym kierunku z dokładnością do 0,03 mm w poziomie i wzdłużnie. SOLARIS zapewni wspólne narzędzie montażowe zgodnie z ustaleniami z Wykonawcą. 
· Wykonawca przygotuje powierzchnie referencyjne dla 3PW w celu umożliwienia umieszczenia bardzo precyzyjnych niwelatorów.
· Procedura pozycjonowania w SOLARIS opiera się na wykorzystaniu pomiarów z trackera laserowego, który poprzez zmierzone punkty referencyjne, odnosi się do środka magnetycznego urządzenia. W związku z tym, Wykonawca musi dokonać fidualizacji urządzenia (przeniesienia wskazań osi magnetycznej na wspomniane punkty referencyjne). Oznacza to umieszczenie co najmniej 6 uchwytów na reflektory (fiducials) o średnicy 1,5 cala na urządzeniu jak najbliżej osi podnośnika i śruby regulacyjnej. Reflektory muszą być widoczne podczas prac związanych z pozycjonowaniem w odniesieniu do orientacji 3PW w tunelu pierścienia. Orientację i położenie reflektorów należy opisać w raporcie z ujednolicenia pomiarów (fidualizacji). Orientację i położenie reflektorów mierzy się w odniesieniu do zmierzonego środka magnetycznego urządzenia z tolerancją +/-10 µm. Wykonawca przedstawi metodę, procedurę i odpowiednie tolerancje powiązania 3PW, najpóźniej na spotkaniu PDR.
· Wykonawca dostarczy raport pomiarowy jako część dokumentacji FAT.
· Wykonawca a przedstawi propozycję projektu systemu regulacji dla stóp i podnośników do zatwierdzenia na ostatnim spotkaniu PDR.
· Do ustawienia urządzenia należy przygotować dodatkowe gwintowane otwory, jak opisano wcześniej, wykonane zgodnie ze standardem SOLARIS (opisane w Załącznik 4 ALIGN - Wytyczne z zakresu pozycjonowana.pdf, ponieważ są one elementami nośnymi dla reflektora Leica RRR (średnica 1,5 cala). Wymaganą liczbę i lokalizację punktów odniesienia należy uzgodnić z Solaris. Po zawarciu umowy, Solaris dostarczy Wykonawcy gniazda w celu montażu i umocowania. Punkty odniesienia muszą być odniesione do płaszczyzny magnetycznej i osi z dokładnością do 0.03 mm i dokładnością kątową mniejszą niż 0.3 mrad.
· Środek kołnierzy i oś magnetyczna muszą pokrywać się w granicach 0.2 mm.

Solaris jest odpowiedzialny za pozycjonowanie 3PW wewnątrz pierścienia akumulacyjnego SOLARIS.
Wymagania dotyczące wyrównania są określone w załączniku: Załącznik 4 ALIGN - Wytyczne z zakresu pozycjonowana.pdf.

[bookmark: _Toc19696467][bookmark: _Toc39304956][bookmark: _Toc127187295]Obsługa
Wiggler trzypolowy będzie zainstalowany z użyciem suwnicy. Wykonawca wyposaży urządzenie w odpowiednie uchwyty transportowe. Ostateczne rozwiązanie zostanie ustalone podczas przeglądu projektu z Zamawiającym.

[bookmark: _Toc19696468][bookmark: _Toc39304957][bookmark: _Toc127187296]Transport
· Kontrahent jest odpowiedzialny za prawidłowy transport i pakowanie urządzenia do Solaris.
· Skrzynia do transportu powinna być zaprojektowana w taki sposób, aby można ją było przenosić zwykłym wózkiem widłowym.
· 3PW powinien być chroniony szczelną plastikową osłoną, z której usunięto maksymalną ilość powietrza. Osłona ta powinna być wodoszczelna.
· Szczęki z magnesami należy zabezpieczyć materiałem niemagnetycznym, który zabezpieczy powierzchnię magnesów przed uszkodzeniami spowodowanymi przyciąganiem materiałów przez siły magnetyczne.
· Przesłany sprzęt oraz skrzynia powinna być wyposażona we wskaźniki wstrząsów i przechyłów, rejestratory temperatury i wilgotności. O ich obecności należy powiadomić przewoźnika na piśmie z kopią do Solaris. Solaris przy odbiorze dostawy sprawdzi wskaźniki wstrząsów i poinformuje Kontrahenta o każdej nieprawidłowości.
Szczegóły dostawy i transportu 3PW zostaną omówione z Solarisem i uzgodnione mailowo.

[image: ]
Rys. 1 Wymiary sekcji prostej (02) pomiędzy DBA01 I DBA02 od kołnierza komory VK2 do kołnierza komory VK1, oraz pomiędzy zaworami RF

	[image: S:\VAC\IMG\2109-05-15\DSC_0611.JPG]
Rys. 2 Zdjęcie sekcji prostej 02 w tunelu pierścienia akumulacyjnego SOLARIS


[bookmark: _Toc127187297]Wymagania podsystemów dla 3PW
[bookmark: _Toc127187298]Magnesy 

Charakterystyka układu magnetycznego opiera się na „Projekcie koncepcyjnym i technicznym źródła fotonów 3PW dla linii BEATs w synchrotronie SESAME”. Pełny opis znajduje się w załączniku Załącznik 2 Sesame / Alba magnet specification.pdf. 
Konstrukcja układu magnetycznego musi zapewniać kompensację pierwszej i drugiej całki pola. Ogólne właściwości struktury magnetycznej 3PW, która ma zostać zaprojektowana i zbudowana, są zamieszczone w Tabela 1.
[bookmark: _Ref125381941][bookmark: _Ref125117245]Tabela 1 Właściwości struktury magnetycznej dla 3PW
	Typ urządzenia wstawkowego
	Wiggler trzypolowy

	Maksymalne pole
	3T

	Długość urządzenia
	0.755 m

	Szerokość urządzenia 
	0.4 m

	Ilość okresów 
	1

	Maksymalna długość całej struktury
	1 m

	Maksymalna szerokość całej struktury 
	0.5 m

	Minimalna szczelina pomiędzy szczękami 	
	0.011 m

	Maksymalne otwarcie szczęk
	0.200 m



Jeżeli wymagane są cewki korekcyjne w celu spełnienia wymagań magnetycznych (np. do skompensowania ewentualnych przesunięć w wiązce elektronów), powinny one spełniać następujące wymagania:
· Każda z cewek nie może pracować przy natężeniu wyższym niż 10A.
· Powinno być możliwe jednoczesne uruchomienie wszystkich cewek korektora przy 10 A bez problemów z przegrzewaniem układu.
· Połączenia cewek korektora muszą być łatwo dostępne.
· Podłączenie cewki korektora musi być zrobione w postaci listwy zaciskowej śrubowej o odpowiednim rozmiarze.
· Cewki korekcyjne nie mogą zakłócać (kolidować) pobliskiej infrastruktury pierścienia akumulacyjnego (np. komory próżniowej, zaworów itp.).
· Pozycja każdej cewki musi być odpowiednio oznaczona (np. grawerem lub za pomocą kołków wyrównujących) na ramie lub wsporniku cewki.
· Wszystkie zasilacze potrzebne do zasilania cewek zostaną wbudowane w szafę i system PLC.

Wykonawca powinien  dobrać odpowiednie strategie korygujące, np. dodatkowe magnesy korekcyjne/cewki dostrajające, podkładki regulacyjne itp. w celu uzyskania całki pola i zintegrowanych wielobiegunowych komponentów pola, jak określono w Tabeli 1. Strategię korekcji należy podać w raporcie projektowym. W przypadku zastosowania korektorów/cewek trymujących, Wykonawca powinien udostępnić tabelę przeglądową prądów korektorów oraz prądów cewki głównej.

[bookmark: _Toc127187299]Symulacja parametrów źródła 
Przykładowy rozkład pola magnetycznego wzdłuż osi wiązki 3PW przedstawiono na Rys. 3. Parametry źródła symulowane kodem ray tracingu z parametrami wiązki elektronów, są podane w Załącznik 1 SOURCE - synchrotron radiation source parameters.pdf, oraz są przedstawione na Rys. 4 .  Symulowana wielkość wiązki wynosi 480 µm × 30 µm (FWHM) a dywergencja wynosi 9 mrad × 0.3 mrad (FWHM). Parametry są obliczone dla energii fotonów wynoszącej 12 keV. Całkowita emitowana moc dla maksymalnego prądu wiązki elektronowej (500 mA) wynosi ~440 W.

[image: ]
[bookmark: _Ref125381825][bookmark: _Ref125117622]Rys. 3 Rozkład pola magnetycznego wzdłuż 3PW
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	[bookmark: _Ref125381838]Rys. 4 Symulacja wielkości źródła (lewa) i dywergencji źródła (prawa)



[bookmark: _Toc127187300]Zasilanie 
Wszystkie zasilacze 3PW muszą być szczegółowo określone przez Wykonawcę i uzgodnione z SOLARIS. Uzgodnione źródła zasilania zostaną zakupione i dostarczone przez Wykonawcę.

[bookmark: _Toc127187301]Układ napędowy 
Układ napędowy musi być kompatybilny z systemem sterowania Tango. Wszystkie zastosowane technologie muszą być zgodne ze standardami i wytycznymi Solaris. Każdy element układu napędowego 3PW musi być zintegrowany, wbudowany w urządzenie i przetestowany.

[bookmark: _Toc127187302]Motoryzacja
Wiggler musi być wyposażony w motory dobrane przez wykonawcę, preferowane są serwonapędy. Motory musza być odpowiedzialne za kontrolę rozwarcia szczęk, offestu i przekrzywienie (tapering). 
Napędy muszą być dobrane bazując na wymaganiach aplikacji, dlatego, oczekuje się że charakterystyka czujników krańcowych, wskazania temperaturowe, powtarzalność i dokładność/ precyzja spełnią minimalne wymagania stawiane całemu urządzeniu. Wykonawca jest odpowiedzialny za okablowanie wszystkich elementów aż do racka zlokalizowanego w galerii serwisowej w Solaris.

[bookmark: _Toc127187303]Enkodery
Urządzenie musi być wyposażone w precyzyjne enkodery absolutne kompatybilne z całym systemem ruchu. Rozdzielczość każdego enkodera musi być równa lub większa niż 0,1 µm, a dokładność enkodera liniowego powinna być równa lub większa niż ±3 µm.

[bookmark: _Toc127187304]Wyłączniki krańcowe
Wszystkie zmotoryzowane części urządzenia, powinny być wyposażone w co najmniej dwa wyłączniki krańcowe; jeden na początku zakresu ruchu i jeden na jego końcu. Wyłączniki krańcowe należy dobierać na podstawie wymagań aplikacji, dlatego oczekuje się, że właściwości wyłączników krańcowych, takie jak temperatura znamionowa, powtarzalność i dokładność/precyzja, będą spełniać minimalne wymagania tej aplikacji. Preferowane są mechaniczne wyłączniki krańcowe. 

[bookmark: _Toc127187305]Dokumentacja i instrukcje obsługi
Wykonawca zapewnia pełną dokumentację, instrukcje obsługi i karty katalogowe dla wszystkich silników, enkoderów, wyłączników krańcowych i bazowych, które będą używane/zainstalowane.

[bookmark: _Toc127187306]System kontroli i interlocków
Układ sterowania 3PW powinien zawierać następujące funkcje zapewniające bezpieczną i niezawodną pracę maszyny:
- Kontrola i monitoring zasilaczy (sterowanie prądem).
- Blokada ochrony
System kontroli powinien obejmować interfejs do IOC, projekt funkcjonalności w systemie IOC oraz opracowanie interfejsu użytkownika. Komunikacja interfejsowa (TANGO) wymaga uzgodnienia z SOLARIS. Ogólne wymagania dotyczące układu sterowania opisane są w załączniku Załącznik 5 CS0 - SOLARIS Standard Systemu Kontroli.pdf .
Układ sterowania 3PW musi generować jeden niezawodny i szybki (co najmniej 20ms) sygnał wskazujący o ruchu silników (dowolny ruch, włączając ruch automatyczny, pozycjonowanie, etc.).
Wybór środowiska programistycznego i sprzętowego IOC zostanie określony w porozumieniu z SOLARIS oraz zgodnie z wymaganiami i standardami SOLARIS. Listę przyrządów wymaganych do monitoringu 3PW przedstawiamy poniżej.

[bookmark: _Toc127187307]System Interlocków
Sygnały blokady są zdefiniowane na podstawie projektu 3PW. Aby zapewnić poprawną i bezpieczną pracę urządzenia, logika blokady powinna być zrealizowana sprzętowo (nie programowo). Dokumentację zawierającą szczegółowy opis poziomów blokad oraz logikę blokad zapewnia Wykonawca.

[bookmark: _Toc127187308]Interfejs dla operatora 
Interfejs użytkownika może składać się z ekranu głównego, który zbiera parametry sterowania 
i monitorowania 3PW oraz dodatkowych ekranów inżynieryjnych, które zapewniają pełną kontrolę 
i szczegółowe informacje dotyczące monitorowania każdego elementu systemu. Wszystkie informacje będą wyświetlane na ekranie dotykowym umieszczonym wewnątrz regału. Rozmiar ekranu będzie wynosił co najmniej 10”.

[bookmark: _Toc127187309]Specyfika kontroli Solaris 
[bookmark: _Hlk128576332]System ochrony maszyn (MPS) dla urządzeń wstawkowych w SOLARIS, oparty jest na programowalnych sterownikach logicznych (PLC) firmy Beckhoff w celu monitorowania temperatur elementów o dużym obciążeniu cieplnym, włączaniu ruchu silników, monitorowania stanu podciśnienia, monitorowania przepływu chłodziwa do komponentów, monitorowania przechyłu, podejmowania działań ochronnych i zgłaszanie stanu urządzenia wstawkowego do głównego systemu kontroli.
Wykonawca wybierze odpowiedni model sterownika PLC firmy Beckhoff (musi być zapewniona pełna kompatybilność z posiadanymi sterownikami w celu utrzymania należytego funkcjonowania systemu ochrony maszyny), który będzie spełniał wszystkie wymagania określone dla urządzenia 3PW. Obejmuje to wszystkie dodatkowe moduły, takie jak:
· CPU
· Wejścia cyfrowe
· Wyjścia cyfrowe	
· Analogowe wejścia	
· Moduły termoparowe 
· Komunikacja 
· HMI operatorskie zlokalizowane wewnątrz szafy rackowej (ekran wielodotykowy, przynajmniej 10”).

[bookmark: _Toc127187310]Wyłączniki krańcowe
Dedykowane precyzyjne mechaniczne wyłączniki krańcowe (nad i pod komorą próżniową), aby zapobiec kontaktowi komory próżniowej z korpusem wigglera, jest to bardzo ważne, aby chronić komorę próżniową przed uszkodzeniem przy małych szczelinach urządzenia wstawkowego. Sygnał z tych przełączników przerwie główne zasilanie dla silników.

[bookmark: _Toc127187311]Termopary 
W razie potrzeby należy wbudować termopary typu K lub T do monitorowania temperatur elementów o dużym obciążeniu cieplnym.

[bookmark: _Toc127187312]Wyłącznik krańcowy dla wstrzyknięcia 
Dla PSS dedykowane są dwa wyłączniki krańcowe umożliwiające wstrzykniecie do pierścienia akumulacyjnego tylko wtedy, gdy wiggler jest otwarty, wyłącznik krańcowy wstrzyknięcia powinien być regulowany od połowy do pełnego otwarcia.

[bookmark: _Toc127187313]Przekaźniki bezpieczeństwa 
Fazy silnika powinny przechodzić przez normalnie otwarte styki przekaźników bezpieczeństwa, do ruchu silnika potrzebna jest zgoda MPS.

[bookmark: _Toc127187314]Przyciski wyłączenia awaryjnego
Zestaw przycisków zatrzymania awaryjnego wokół korpusu ID, aby zatrzymać ruch silnika w nagłych przypadkach.

[bookmark: _Toc127187315]Warunki kontraktu
[bookmark: _Toc127187316]Dokumenty do dostarczenia / uzgodnienia podczas finalnego przeglądu projektowego
· Szczegółowe rysunki projektu oraz/lub model CAD (w formacie step, dwg lub dxf) układu zawierające magnes, kriostat i podpory.
· Ostateczna lista sygnałów monitoringu i blokad.
· Szczegółowy harmonogram prac.
· Schemat nabiegunników magnesu.
· Ostateczna lista parametrów układu kontroli.
· Sprecyzowanie problemów połączeń (np. różnica ciśnień, parametry wody, suwnica, pompy, okablowanie, itd.).
· Opis układu kontroli.
· Procedura fabrycznych i miejscowych testów akceptacyjnych.
· Szczegółowy opis właściwego / bezpiecznego operowania urządzeniem.
· Tabela proponowanych modeli silników i enkoderów dla każdej zmotoryzowanych osi, w tym zakres, powtarzalność, rozdzielczość ruchu krokowego i dokładność każdego ruchu. 
· Szczegółowy opis prac konserwacyjnych 3PW.

[bookmark: _Toc127187317]Dostawa oraz odbiory 
[bookmark: _Toc127187318]Dokumentacja do dostarczenia 
Wszelkie oznaczenia i dokumentacja musi być przygotowana w języku angielskim. Dokumentacja musi być dostarczona w formie elektronicznej (dwg, dxf, step, doc, xls, itd.). Schematy głównych komponentów 3PW muszą być dostarczone w formie papierowej (jeden zestaw).

Wykonawca powinien dostarczyć dokumenty wymienione poniżej. Zamawiający zastrzega, że może poniższą listę zmodyfikować, poprzez usunięcie niektórych pozycji, o czym powiadomi Wykonawcę:
· Kompletny zestaw rysunków (2D i 3D).
· Obliczenia magnetyczne.
· Obliczenia termiczne.
· Dokumentacja prac konserwacyjnych.
· Dokumentacja software'u i hardware'u układu kontroli i blokad.
· Dokumentacja systemu kontroli i motoryzacji
· Dokumentacja techniczno-użytkowa (manuale) elementów od firm trzecich.
· Certyfikaty użytych materiałów (stal, przewody, itd.).
· Wyniki pomiarów magnetycznych.
· Wyniki fabrycznych testów odbiorczych.
· Wyniki finalnych testów odbiorczych.

[bookmark: _Toc127187319]Fabryczne testy odbiorcze 

Testy funkcjonalne
Testy funkcjonalności muszą pokazywać:
· Działanie i funkcjonalność silników, enkoderów, inklinometrów, czujników temperatury, wyłączników krańcowych, wyłącznika krańcowego wstrzyknięcia, przycisków awaryjnych, przekaźników bezpieczeństwa i wyłączników termicznych oraz elektroniki blokad,
przy zwróceniu specjalnej uwagi na:
· Pomiary składowych pola magnetycznego za pomocą odpowiednich sond i metod. Mapy pola muszą składać się z punktów położonych w odległości od X = 0 do ±0,5 m, z podłużnym odstępem między punktami wynoszącym 2 mm i poziomym odstępem między punktami wynoszącym 2 mm.
· Pierwsza i druga całka. Mapy całek polowych należy wykonywać na płaszczyźnie centralnej. Poprzeczna pozioma separacja pomiarów całek powinna wynosić 0,002 m.
· Pomiary pola i całek pola należy wykonać w płaszczyźnie środkowej w następujących odstępach, które zostaną określone podczas PDR, z korekcją cewek korekcyjnych i bez niej
· Zintegrowane multipole do 12-biegunowego komponentu (również normalne i skośne zintegrowane kwadrupole i sekstupole)
· Pomiar prądu cewek korekcyjnych (jeśli są stosowane) należy wykonać dla różnych przerw, które zostaną określone podczas PDR.
· Wyniki pomiarów należy przeanalizować i porównać bezpośrednio ze specyfikacją.
· Błędy pomiaru i powtarzalność należy również ocenić, powtarzając pomiar mapy pola przy minimalnej szczelinie.
· Sprawdzenie sygnałów monitora i blokady.
· Testy ruchu w celu upewnienia się, że wszystkie ruchy działają w całym ich zakresie roboczym oraz pomiary dokładności, rozdzielczości i powtarzalności wszystkich ruchów oraz skuteczności wyłączników krańcowych.

Inspekcja wizualna 
· Przeprowadzona zostanie inspekcja wizualna ze zwróceniem szczególnej uwagi na wykończenie powierzchni.
· Po zmontowaniu urządzenia przeprowadzona zostanie inspekcja wizualna w celu sprawdzenia poprawności zamocowania wszystkich elementów na ramie (nakrętki, wkręty itp.).
· Znaki ostrzegawcze o zagrożeniu powinny być widoczne ze wszystkich stron urządzenia.
· Sygnały do GUI będą zdefiniowane na etapie realizacji projektu.

[bookmark: _Toc127187320]Testy odbiorcze w SOLARIS (skrócone)

Testy funkcjonalności muszą pokazać działanie i funkcjonalność silników, enkoderów, inklinometrów, czujników temperatury, wyłączników krańcowych, wyłącznika krańcowego wtrysku, przycisków awaryjnych, przekaźników bezpieczeństwa i wyłączników termicznych oraz elektroniki blokad.

[bookmark: _Toc127187321]Instalacja, uruchomienie, szkolenie

W zakresie obowiązków Wykonawcy leży instalacja i uruchomienie wigglera przy braku wiązki w pierścieniu akumulacyjnym SOLARIS. Przed rozpoczęciem instalacji, Wykonawca prześle pełny schemat i wymagania instalacji. W przypadku potrzeby użycia specjalistycznych narzędzi/przyrządów lub specjalistycznie wykwalifikowanej siły roboczej koniecznych do montażu i instalacji, muszą one być zorganizowane przez Wykonawcę. Po instalacji, Wykonawca winien zademonstrować pełne działanie wigglera. Ostateczna akceptacja układu jest rozumiana jako zakończona sukcesem instalacja i uruchomienie wigglera przy braku wiązki w pierścieniu akumulacyjnym SOLARIS i wykonanie testów akceptacyjnych.


[bookmark: _Toc127187322]Lista załączników
[bookmark: _Ref127188214]Załącznik 1 SOURCE - synchrotron radiation source parameters.pdf
[bookmark: _Ref127188362]Załącznik 2 Sesame / Alba magnet specification.pdf
[bookmark: _Ref127188710]Załącznik 3 MECH1 - Mechanika.pdf
[bookmark: _Ref127188734]Załącznik 4 ALIGN - Wytyczne z zakresu pozycjonowana.pdf
[bookmark: _Ref127188276]Załącznik 5 CS0 - SOLARIS Standard Systemu Kontroli.pdf
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