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wWEDENIE

w NASTOQ]EE WREMQ NA USKORITELXNOM KOMPLEKSE ifw— WEDETSQ RABOTA PO EGO MO-
DERNIZACII. oDNOJ IZ ZADAˆ MODERNIZACII QWLQETSQ SOZDANIE NOWOJ SISTEMY AWTO-
MATIˆESKOGO UPRAWLENIQ KOMPLEKSOM. w RAMKAH “TOJ RABOTY NEOBHODIMO WYRABOTATX

NOWYE PODHODY K SOZDANI@ PRIKLADNOGO PROGRAMMNOGO OBESPEˆENIQ, ISPOLXZUQ NO-
WYE PODHODY ADAPTIROWATX “STARYE” PRIKLADNYE PROGRAMMY K NOWYM USLOWIQM I

RAS[IRITX PARK PRIKLADNYH PROGRAMM, ORIENTIRUQSX NA NOWYJ PROGRAMMNYJ IN-
STRUMENTARIJ I TEHNIˆESKIE RE[ENIQ.

pROCEDURU OPTIMIZACII TOKA SISTEMY LOKALXNOGO ISKAVENIQ ORBITY MY WYBRALI

KAK TESTOWU@ DLQ OCENKI PROGRAMMNYH SREDSTW, KOTORYE POZWOLILI BY “FFEKTIWNO

KODIROWATX I REDAKTIROWATX PRIKLADNYE PROCEDURY UPRAWLENIQ W RAMKAH PROEKTA

MODERNIZACII. w KAˆESTWE ODNOGO IZ PODHODOW PRI SOZDANII PRIKLADNYH PROGRAMM

MY RASSMATRIWAEM WOZMOVNOSTX ISPOLXZOWANIQ Real-Time Rule Media (RTRM) [1].

1. pOSTANOWKA ZADAˆI

pRISTUPAQ K “TOJ RABOTE W RAMKAH RABOTA@]EJ SEGODNQ AWTOMATIZIROWANNOJ SI-
STEMY UPRAWLENIQ WYWODOM [2], MY WYBRALI ODNU IZ [IROKO ISPOLXZUEMYH W USKORI-
TELXNOJ PRAKTIKE PROCEDUR — PROCEDURU OPTIMIZACII TOKA SISTEMY LOKALXNOGO IS-
KAVENIQ ORBITY PRI WYWODE PUˆKA KAK PRIMER DLQ WYRABOTKI PODHODOW PRI RE[ENII

OPTIMIZACIONNYH ZADAˆ (PROGRAMMNAQ PROCEDURA BUMP). nESKOLXKO SLOW, OPISYWA-
@]IH FIZIˆESKIJ PROCESS. w PROCESSE WYWODA PUˆKA IZ USKORITELQ PUˆOK NEOBHODIMO

PODWESTI K PERWOMU “LEMENTU SISTEMY WYWODA (SEPTUM–MAGNIT ILI “LEKTROSTATIˆE-
SKIJ DEFLEKTOR). zATEM ISPOLXZUETSQ TOT ILI INOJ MEHANIZM PEREBROSA PUˆKA ˆEREZ

PEREGORODKU, W REZULXTATE ˆEGO PUˆOK OKAZYWAETSQ NA TRASSE WYWODA. dLQ PODWEDE-
NIQ PUˆKA K SEPTUM–MAGNITU W USKORITELE u–70 ISPOLXZU@TSQ SPECIALXNYE OBMOTKI

OSNOWNOGO MAGNITA.
w DEJSTWU@]EJ SISTEME UPRAWLENIQ MY PRORABOTALI RE[ENIE PROBLEMY OPTIMI-

ZACII TOKA BAMPA DLQ NASTROENNOGO REVIMA WYWODA, KOGDA WYWOD PUˆKA FUNKCIONI-
RUET W POLNOM OB˙EME I PUˆOK WYWODITSQ ZA PREDELY USKORITELQ. w “TOM SLUˆAE MY

IMEEM WOZMOVNOSTX OCENIWATX I IZMERQTX WSE PARAMETRY WYWEDENNOGO PUˆKA — EGO

INTENSIWNOSTX, “FFEKTIWNOSTX WYWODA, POTERI I T. D.
zADAWAQ S POMO]X@ —wm DIAPAZON IZMENENIQ TOKA BAMPA, MY MENQEM POLOVENIE

PUˆKA OTNOSITELXNO SEPTUM–MAGNITA. dLQ OPISANIQ POWEDENIQ PUˆKA ISPOLXZUETSQ

NESKOLXKO NEZAWISIMYH PRIBOROW I SOOTWETSTWENNO P/PROGRAMMY RABOTY S NIMI:
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• pROGRAMMA IZMERENIQ INTENSIWNOSTI CIRKULIRU@]EGO PUˆKA, DA@]AQ WOZMOV-
NOSTX KONTROLIROWATX STABILXNOSTX RABOTY USKORITELQ.

• pROGRAMMA IZMERENIQ RAZMEROW I POLOVENIQ ZABRO[ENNOGO W APERTURU SEPTUM–
MAGNITA PUˆKA.

• pROGRAMMA IZMERENIQ POLOVENIQ PUˆKA WDOLX ˆASTI ORBITY USKORITELQ, POZWO-
LQ@]AQ KONTROLIROWATX STABILXNOSTX RABOTY USKORITELQ I IZMERQTX POLOVE-
NIE PUˆKA W ZAZORE MAGNITA.

• pROGRAMMA “mONITORY POTERX” OCENIWAET WELIˆINU OTNOSITELXNYH POTERX PUˆ-
KA I SLUVIT KRITERIEM OPTIMALXNOSTI WYBRANNOGO REVIMA.

• pROGRAMMA IZMERENIQ INTENSIWNOSTI WYWEDENNOGO PUˆKA POZWOLQET OCENITX

(KROME OTWETA NA OSNOWNOJ WOPROS) “FFEKTIWNOSTX WYWODA.

rEALXNAQ RABOTA SISTEMY WYWODA ZAWISIT OT NADEVNOSTI RABOTY BOLX[OGO KOLIˆE-
STWA OBORUDOWANIQ I DOSTOWERNOSTI POLUˆAEMOJ INFORMACII. wOT POˆEMU WOPROSU

DOSTOWERNOSTI INFORMACII O PUˆKE MY UDELQEM STOLXKO WNIMANIQ. wSQ SOWOKUPNOSTX

INFORMACII NE DOLVNA BYTX PROTIWOREˆIWOJ. w SLUˆAE WYQWLENIQ PROTIWOREˆIJ PRO-
CEDURA PRERYWAETSQ I OBRA]AET WNIMANIE OPERATORA NA NEOBHODIMOSTX ANALIZA SI-
TUACII I PRINQTIQ RE[ENIJ.

nA RIS.1 PREDSTAWLENA ODNA IZ DWUH REZULXTIRU@]IH KARTINOK RABOTY PROGRAM-
MY OPTIMIZACII, POLUˆENNAQ W PROCESSE REALXNOJ RABOTY S PUˆKOM. nA “KRANE —wm

PREDSTAWLENY ZAWISIMOSTI POKAZANIJ RAZLIˆNYH PRIBOROW DIAGNOSTIKI PUˆKA OT WE-
LIˆINY TOKA BAMPA. fIZIˆESKIJ SMYSL KARTINKI PROST I NAGLQDEN.
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R-16

Int.

R-24

Eff.

5920 6170 6420 6670 6920 (A)�
JBUMP

rIS. 1: rEZULXTATY SKANIROWANIQ TOKA BAMPA.

• pOLOVENIE PUˆKA WNE ZONY BAMPA (R-16) STABILXNO, ˆTO SWIDETELXSTWUET O STA-
BILXNOJ RABOTE USKORITELQ. pOLOVENIE PUˆKA W RAJONE SEPTUM–MAGNITA (R-24)
IZMENQETSQ LINEJNO S TOKOM BAMPA.

• rADIACIONNYE MONITORY (RM) — KRIWAQ IMEET PLATO MINIMUMA SIGNALA, ˆTO
SOOTWETSTWUET OPTIMALXNOMU ZNAˆENI@ TOKA (W NEKOTOROM DIAPAZONE).
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• iNTENSIWNOSTX PUˆKA (Int.) POSTOQNNA W NEKOTOROM DIAPAZONE IZMENENIQ RABO-
ˆEGO TOKA BAMPA, NAˆINAQ S NEKOTORYH ZNAˆENIJ IMEETSQ TENDENCIQ UMENX[ENIQ

INTENSIWNOSTI, TAK KAK ˆASTX CIRKULIRU@]EGO PUˆKA TERQETSQ.

• —FFEKTIWNOSTX WYWODA (Eff.) PADAET, NAˆINAQ S NEKOTOROGO ZNAˆENIQ TOKA BAMPA,
“TO PRQMYE POTERI WYWODIMOGO PUˆKA.

nA RIS.2 PREDSTAWLEN E]E ODIN “KRAN OTOBRAVENIQ INFORMACII RABOTY PROGRAMMY.
w TOM SLUˆAE IZOBRAVENA “WOL@CIQ POPEREˆNOGO PROFILQ PUˆKA PRI IZMENENII TOKA

BAMPA.
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rIS. 2: —WOL@CIQ PROFILQ PUˆKA PRI SKANIROWANII TOKA BAMPA.

2. oPISANIE PROGRAMMNOJ REALIZACII

sOZDAWAQ PROGRAMMU DLQ RE[ENIQ POSTAWLENNOJ ZADAˆI, MY ISPOLXZOWALI NAKOP-
LENNYJ W TEˆENIE RQDA LET OPYT I INSTRUMENTARIJ [3,4]. w ˆASTNOSTI NAMI BYLI

ISPOLXZOWANY GRAFIˆESKAQ I STATISTIˆESKAQ BIBLIOTEKI, RAZRABOTANNYE RANEE DLQ

PROCEDURY OPTIMIZACII TRASSY BYSTROGO WYWODA. gLAWNOE MEN@ PROCEDURY PREDSTA-
WLENO NA RIS.2. pROCEDURA OBESPEˆIWAET:

Read – POLUˆENIE I OTOBRAVENIE TEKU]EJ INFORMACII.

View – PROSMOTR RANEE POLUˆENNOJ INFORMACII.

Examine – AWTOMATIˆESKOE SKANIROWANIE TOKA BAMPA.

Picture – PEREKL@ˆENIE MEVDU RAZLIˆNYMI FORMAMI PREDSTAWLENIQ REZULXTATOW

SKANIROWANIQ.

Quit – WYHOD IZ PROCEDURY.
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rEZULXTATY SKANIROWANIQ SOHRANQ@TSQ W TEKSTOWOM FAJLE Bump.txt I WPOSLED-
STWII MOGUT BYTX DETALXNO PROANALIZIROWANY.

pOWTORNAQ REALIZACIQ RASSMATRIWAEMOJ PROCEDURY S POMO]X@ RTRM PRODEMON-
STRIROWALA “FFEKTIWNOSTX DANNOGO PROGRAMMNOGO SREDSTWA DLQ RE[ENIQ ZADAˆ UPRA-
WLENIQ, W ˆASTNOSTI DLQ UPRAWLENIQ USKORITELEM. pREIMU]ESTWOM RTRM QWLQ@TSQ

PROSTOTA REDAKTIROWANIQ, PROSTOTA OTLADKI I WOZMOVNOSTX PERENOSA GOTOWYH PROCE-
DUR S RABOˆEJ STANCII NA front-end KOMPX@TERY I KONTROLLERY. oDNIM IZ NEDOSTAT-
KOW QWLQETSQ MENX[AQ SKOROSTX RABOTY PO SRAWNENI@, SKAVEM, S ISPOLXZOWANIEM “C”.
oDNAKO W SLUˆAE, KOGDA “TOT FAKTOR STANOWITSQ KRITIˆNYM, MOVNO INTERPRETATOR

ST“KOWOGO ASSEMBLERA ZAMENITX KOMPILQTOROM.

zAKL@ˆENIE

sOZDANNAQ PROGRAMMNAQ PROCEDURA OKAZALASX DOSTATOˆNO PROSTOJ I NADEVNOJ W

RABOTE. zALOVENNYE SREDSTWA PROGRAMMNOJ BLOKIROWKI PROCEDURY PRODEMONSTRIRO-
WALI PRAWILXNOSTX PODHODA I DA@T WOZMOVNOSTX EE WNEDRENIQ W POLNOSTX@ AWTOMA-
TIˆESKOM REVIME. mY RASSMATRIWAEM WOZMOVNOSTX ISPOLXZOWANIQ “TOJ I DRUGIH ANA-
LOGIˆNYH PROCEDUR PRI SOZDANII “KSPERTNOJ SISTEMY W RAMKAH NOWOJ SISTEMY UPRA-
WLENIQ USKORITELXNYM KOMPLEKSOM. aNALIZIRUQ WOZMOVNOSTX PRIMENENIQ RTRM, MY
PRI[LI K WYWODU, ˆTO NESMOTRQ NA RQD PROBLEM, ISPOLXZOWANIE RTRM QWLQETSQ PER-
SPEKTIWNYM, I MY RASSˆITYWAEM RASPROSTRANITX “TOT PODHOD NA SOZDANIE I DRUGIH

PRIKLADNYH PROGRAMM.
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