Meéreni magnetické pole
8. 4. 2021

Horizontalni stabilizace (Bz component)

I1[A] X [mT] Y [mT] Z [mT] Mérici zarizeni
102 0 0.4 -0.8 Vernier
- 102 0 -0.3 0.8 Vernier

80 0.07 - 0.08 -0.65 mobil

Vertikalni stabilizace (Br component)

I1[A] X [mT] Y [mT] Z [mT] Meérici zarizeni
102 -1.5 0 0 Vernier
80 -0.97 0.00 -0.02 mobil
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Obr 1: Magnetické pole namérené senzorem mobilniho telefonu. Vlevo
magnetické pole generované vertikdlni stabilizaci, vpravo pole
generované horizontdlni stabilizaci



Umisténi senzoru Vernier a civek stabilizace:

|
| !

|
]
560

A
4+ —_—

Y

-l
-

w |

415

Obr. 2: Vlevo schéma umisténi senzoru Vernier. Vpravo pozice stabilizacnich civek.

9. 4.

Do vinuti stabilizace byl poustén proud 102 A a pomoci senzoru Vernier byly proméfeny sloZky
generovaného magnetického pole. Postupovalo se po 1cm od konce komory (od HFS k LFS, kde
radialni pozice r € (0.315m, 0.915m) u méfeni pole vertikalni stabilizace a r € (0.315m, 0.695m) u

horizontalni stabilizace). Vysledky méreni jsou na obr. 3.
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Obr. 3: Nahore radialni sloZzka magnetického pole generovaného vertikalni
stabilizaci. Dole vertikalni slozka magnetického pole generovaného
horizontdlni stabilizaci.



U horizontélni stabilizace senzor zaznamenal signal v y a z sloZce, ackoliv by vytvarené pole mélo
byt vertikalni a mit nenulové slozky By a B..

U vertikalni stabilizace byl senzorem zaznamenan signal v z-ovém a x-ovém smeéru, pricemz
nejvétSich hodnot nabyvala slozka B,

Po prekontrolovani geometrie vinuti bylo zjiSténo, Ze civka vertikalni stabilizace na HFS je
namotana ve Spatném sméru. Nyn€jsi pozice civek je na obr. 2.

Proc¢ radialni sloZka pole je u vertikalni stabilizace nejvétSi na strané u HFS a postupné klesa?
Nemeélo by byt pole u vystupu z komory (r~0.6) naopak zesileno? (viz obr.4 Z VU JK a prtibéh z
modelu)
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Obr. 4: Vlevo zavislost prislusné sloZky dané stabilizace na radidlni poloze (pro I=102 A). Vpravo
vizualizace magnetického pole vertikalni stabilizace pochazejici z vyzkumného tikolu Jindricha
Kocmana (I=7?).

27.4.

S cilem zjistit vliv Spatného namotani civek stabilizace byly provedeny vyboje bez plazmatu pouze
s pouSténim proudu do civek dané stabilizace. Do sbéru dat byly zapojeny jak 4 Mirnovovy civky u
limiteru, standardné pouZivané pro urceni polohy plazmatu, tak prstenec s 16 takovymi civkami. Na
obr. 5 je porovnani signali z obou diagnostik pro vyboj s horizontalni stabilizaci 36570 a vertikalni
stabilizaci 36574. U obou téchto vybojt tekl vinutim stabilizace proud 100 A.

Predpokladame-li, Ze je civka vertikalni stabilizace na HFS namotana opacnym smérem, mél by se
tento fakt projevit na velikosti prislusné slozky magnetického pole v komote. Mezi signaly z civek
mc5 (horni sténa komory) a mc13 (dolni sténa komory), které by pti vyboji s vertikalni stabilizaci
mély méTit generované radialni pole, vSak Zadny vétsi rozdil patrny neni.

Pri vyboji s horizontalni stabilizaci je signal na civce mc9 (HFS) oproti mc1 (LFS) rozdilny (to je
divny a znepokojujici). AvSak u signald z civek umisténych na prstenci Zadny takovy rozdil v tvaru
signalu nepozorujeme. Rozdil je pouze ve velikosti, na coz vSak miZe mit vliv i mirné vyoseni
civky.
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Obr. 5: Vlevo signal z Mirnovovych civek u limiteru, Vpravo signal z prstence Mirnovovych civek

Rozdil mezi vyboji s horizontalni a vertikélni stabilizaci je ve tvaru signalu (pribéh proudu byl u
obou vinuti stejny, viz obr. 6). Z toho, ale téZko néco usuzovat o vlivu Spatného namotani. Zajimavé
ale je, Ze pole by podle téchto signaltt mélo byt na horni i spodni strané komory stejné, coz by za
predpokladu, Ze by proud spodni civkou vertikalni stabilizace na HFS tekl obracené, byt nemélo.
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Obr. 6: Vlevo proud horizontdlni stabilizaci u vyboje 36570, Vpravo proud vertikdlni stabilizaci
u vyboje 36574



Hor. stab: 36570, Vert. stab: 36574
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Obr. 7: Porovndni signalii z obou diagnostik



