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PANDA Hyperkern-Experiment Das priméare Target

Germaniumdetektoren
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Zur Produktion von Doppelhyperkernen an
PANDA wird ein zweistufiges Target verwendet.
Das Bild zeigt die erste Stufe davon. Dieses
interne Target muss sehr kompakt, magnetfeld-
und vakuumtauglich sowie strahlenhart sein. Ein
Magazin an  Ersatztargets  gewahrleistet
Messzeiten von mehreren Monaten.

Gesamtaufbau des PANDA Hyperkern-Experiments. Die
Modularitat des Spektrometers erlaubt es, Komponenten
des Standardaufbaus gegen ein dediziertes Targetsystem
sowie Germaniumdetektoren zu tauschen.
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Das obere Bild zeigt den unteren Tell
des Prototypens. Ein PiezoLegs Motor
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