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« Contexte
« Problématique
 Architecture
« Couche abstraction Matériel-Logiciel
— TANGO, principe
— TANGO, fonctionnement
— TANGO, outils associés
— Architecture des device servers
* Interface Homme-Machine
— Choix de la ligne de commande
— Python et TANGO
— Accés a TANGO
— Développement de la logique d’expérience
« Conclusion et perspectives



Principe et application :
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Systéme informatique 2005 :
* logiciel de controle-commande _ GPIB
programme en Visual Basic —{

V-
* Appels au mateériels Acquisition

programmeés en dur —@T“__j_ T
(commandes GPIB) r

‘ !
9 o

‘ i
& ~ie 3

* Tres peu de parametrage du matériel
« Tres peu de parametrage des séquences d'acquisition
(réglages et expérience de routine)



Materiel hétéerogene
Modification du matériel
Etendre les possibilités

Logique d’expérience non fixée

Acquisition

Fa

Plusieurs niveaux d’interaction utilisateurs
Déploiement sur d’autres expéeriences




Architecture

Traitement

Python

TANGO [ st

Systeme de contréle-commande

Réseau
de 'ESRF, Soleil, ...
Machine 1 Machine 2
Séparer 'application finale du sl
matériel : Protocole de E/S
GPIB données Numeériques

e une couche Abstraction X
Matériel Loaiciel Contréleur Contréleur

ateriel Logicie d'axes détecteurs Capteurs Actionneurs

. ) moteurs

e une interface Homme-Machine




Expérience A

¥ TANGO princine

Expérience B
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¥ TANGD, principe
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¥ TANGD princioe
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¥ TANGD. princioe
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Bus logiciel Tango

Bus logiciel : systéeme permettant aux applications de communiquer
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fonctionnement

Base Environnements utilisateurs:
Configuration Supervision de Labview, Matlab, Igor,
données Python

Interfaces TANGO

AA Bindings

Bus Logiciel TANGO

\

teur...
Logiciel (moteur....

(mesure...)
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Servers Controlled on DREC-EA-001585

Outils graphiques pour :
« Démarrage

« Configuration

e Supervision

« Synoptique
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Plusieurs représentations d’'un Device Server (5




Base Environnements utilisateurs:
Configuration Supervision de Labview, Matlab, Igor,
données Python

Interfaces TANGO

AA Bindings

Bus Logiciel TANGO
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7 POGO - Revision 4.4.4 - Thu Nov 24 09:04... [= |[B][X]
File Edit Help

Author: Olivier Tache - Revision: 1

% IT6CA2Motor

=P Class Properties

¢ mp> Device Properties
@ GpihServerName
@ AxisNumber

¢ m» Commands
& state
@ Status C
< Reset
O on On
O or Off

@ FindReferencePosition

@ Move
@ Velocity_slow
@ Velocity_guick
< stop

¢ m Attributes
@ position
@ Zero

¢ mp States

@ Tango:ON

@ Tango:MOVING
@ Tango:OFF

@ TangoFAULT
@ Tango:ALARM

position

w Language Generated: ® C++ () Java

fonctionnement

DEVICE SERVER :

*Programmé en C++, Java, maintenant Python
*A la charge du développeur
*Mais générateur de code

*Existe des bibliothéques de Device Servers

)\ 4

Pour pouvoir les réutiliser,
il faut développer des DS simples et modulaires
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2 device Servers

radians mbar
Interface - Convertisseur en
Utilisateur Hautnivead radians Volts > mbar
A A A
¥ ¥ ¥

[ mﬁ_térie. j [ Rotation j[ Jougs dvide j
l =

Véritable abstraction du matériel : l'utilisateur final accede a
des variables en unités scientifiques




de device servers

radians » vecteur d'onde

Devices Servers

Evaluateur
mathématique

pas moteur ® radians Ampére —» picoAmpére V —»mbar

Evaluateur Evaluateur Evaluateur .
mathématique I mathématique I mathématique I Filters Shutter
Controleur Contréleur PicoAmpéremeétre
IT6DCA2 SR400 Keithley 615
GPIB Device GPIB Device Single Analogic InputI Digital Input-Output Digital Input-Output
LIEEIS ) (e ) | Pico Ampéremétre Jauges a vide Atténuateurs Obturateur RX
Micro-Contréle | SR400 ‘ \

GPIB Device

I
L




de device servers

radians » vecteur d'onde

Evaluateur m DeViceS Serve rs

mathématique

\
pas moteur ® radians Ampére —» picoAmpére V —»mbar
Evaluateur i Evaluateur | Evaluateur .
mathématique mathématique mathématique 1 Filters Shutter

\ \ \

Controleur m Contréleur m PicoAmpéremeétre .

IT6DCA2 SR400 Keithley 615 ez
GPIB Device | GPIB Device | GPIB Device Single Analogic Inputw RS232 Digital Input-Output

\ \ \

Moteurs Contréleur . 3 S S .
[ Micro-Contréle ] [ SR400 j (PICO Amperemetre) ( Jauges a vide j ( Atténuateurs ) ( Obturateur RX )
q;«’ e Al

¥

Quelle interface Homme-Machine pour un tel systéme ?
20
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omme-Machine

Python Shell
File Edit Shell Debug ©Options Windows Help
14:35:36 23 .8231z5 ﬂ . .
14:35:37 23 .89013871375
14:35:37 23 .87695351:25
14:535:37 23 .8525390625
14:535:37 23 .8281=Z5
14:535:37 23 .8525390625 MAIS
14:35:37 23 .8525390625
14:35:37 253 .85255390625
14:35:35 23 .8281=z5
14:35:38 23 .85253900625 . y y = - .
>>> demo @ Logique d’expérience évolutive
found @ dewo/dagpads inpuat —>input : O
found : demo/dagpadsled —>led = Ol
found : demo/dagpad/output —>output H e
found : demosphysSics/motor —>motor : O T4
found : demo/physic/therm —rtherm HE ) lJ Tragablllte deS Commandes
found : demofsimulssimnl —>sdimul Hi i)
Frrx demo.led.WValue=5
Frr demo. led.WValue=0
FEE —

Ln: 234 |Col. 4

>>>usaxs.shutter.Open ()
>>>usaxs.theta.Value
0.001
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B0 thort et TANG

« Langage Python :
— Open Source et gratuit
— Portable
— Syntaxe simple et facile mais types de données évolués
— Orienté objet
— Bibliothéques scientifiques et graphiques
— Interpréteur avec ligne de commande

« PyTANGO
— Librairie TANGO pour Python
— Applications clientes et serveur

« Gnuplot

— Pour le tracé des courbes
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Python Shell

0.0501319322365

measured @ 1
0.0533797784860
measured : 3
0.0568360396322
measured : 1
0.0605203476073
measured @ 9
0.0644412175053
messured @ &
0.0656161047935
measured : T
0.0730614662369
measured @ 1
0.0777945247683
measured @ 5
0.0525348385605
measured : 7
0.0882013745745
measured @ 2
0.0939155666717
measured @ 1
0.1 =
Finished

End
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Scan Enregistrements

pyTangoBeamline

pyTangoDevice

pyTango

Bus logiciel Tango

Logique d'expérience

Acces a
TANGO
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Acces a TANGO

Enregistrements
pyTangoBeamline

pyTangoDevice

Module pyTangoDevice

Pour accéder a des devices TANGO a l'aide de
variables et commandes Python

@ & input

Input

!
==
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Acces & TANG(

Enregistrements

| pyTangoBeamline |

pyTangoDevice

Pour accéder a un ensemble de devices TANGO
a l'aide de variables et commandes Python

Module pyTangoBeamline

@ 3 demo Volts » °C

& Ij dagpad Therm Position
@ & input A
@ & led
@ {3 output
@ [ physic
= & moator
i @ therm Input Output Simul

s : oy e

_e®amu ) (e ) (o)
| ]
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Enregistrements|
pyTangoBeamline
pyTangoDevice

pyTango

Bus logiciel Tango

Module d'enregistrement

Pour réaliser des enregistrements

% onuplot graph

255

demoR. py - C:\Python24\demoR. py

File Edit Format Run  Options ‘Windows Help

28 F

from pyTangoBeamline import ¥
demo=EBeamline | "demo'™)

from pyRecorder import ¥

r=pvyRecorder (]

r.addleasure ("temperature”, demo. therm. get_Value)
r.starcimany=120, scheduler=0)

248

24 F

235 r

23 r

228 r

22
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| Scan [Enregistrements
pyTangoBeamline
pyTangoDevice

pyTango
Bus logiciel Tango

ue d'expérience

Module de scan

Pour

réaliser des « scans »

intensité

@ <« position

B shuplot graph
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< R-ER

-30 -20 -10 1] 10 20 30 40 50 &0

Intensities ——
#5. it CENTER=1E.108845583

B W
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* TANGO
* (Gestion de tous les types de matériel
* Modulaire et robuste
e Développement rapide des DS
* Maintenant des serveurs en Python

Conclusion

* |nterface Homme Machine
* Logique d’experience par les physiciens
e Qutils scientifiques

» développer une interface graphique pour les
experiences de routine

» Travailler sur I'ergonomie
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Originalité ?
+ Ligne de commande pour TANGO
« Basé sur des composants Open Source
+ Diffusé librement (www-drecam.cea.fr/scm/lions)
« Pas de barrieres entre controle-commande et
applications scientifiques (librairies de traitement et
analyse des données)

Perspectives
« Evolutions sur le montage USAXS
(nouveaux appareillages)

» déeploiement sur d’autres expéeriences
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