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完成しました

20081210 - 機械・電気系完成
20081212 - 鏡が初めて200um浮く
20081225 - 制御ソフト完成
20081226 - 京都での最終デモ

現在岐阜でセットアップ中

写真は、、実物をご覧ください



  

画面サンプル (ステータスモニタ)

全体状況部分

制御点状況部分

位置センサ部分



  

持ち上げ制御シーケンス概要

1. 下方向リミットスイッチまで下げる
2. 荷重センサー・位置センサーゼロ点測定
3. 荷重センサーが鏡に触るまでモーター上昇
4. 200um鏡材を持ち上げ (全荷重受け)
5. 加重平均化フェーズ I (各点制御)
6. 加重平均化フェーズ II (行列制御)

目標値
　　荷重残差のsigma < 50gf
　　荷重残差の最大値が<100gf



  

固定維持状態での安定性

持ち上げ制御後の長期安定性

　位置 : 1um程度以内＠半日
　荷重 : 100gfを越える点が3-6時間で出現

CGHに影響する(位置の)短期安定性は実際
に鏡材・もぐら叩きを研削盤に載せて光学的
に測定する予定。
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