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Introduction

Présentation générale

Il y a actuellement 23 spectromètres à neutrons installés au Laboratoire Léon Brillouin (DRECAM LLB CEA/CNRS) autour du réacteur de recherche ORPHEE situé au CEN-Saclay. Tous sont équipés d’un système d’acquisition et de contrôle polyvalent et modulaire le système « DAFFODIL » développé par le groupe électronique du LLB. Le système DAFFODIL est actuellement organisé autour de 3 modules à microprocesseur  (cartes CPU) conçus pour gérer de manière complète, indépendante et simultanément un éventail de fonctions telles que: le Positionnement (EUROMOVE), le Comptage et Monitorage (EUROSCALER), l’Acquisition De Données avec multidétecteurs et en Temps de Vol (EUROPSD).

Le système complet se présente sous la forme d’un châssis mixte, simple ou double Europe qui intègre les alimentations de puissance, les modules CPU et les cartes esclaves destinées aux mouvements ainsi qu’à des mesures et des contrôles divers.

L’interconnexion entre les différents modules et un ordinateur servant à séquencer les mesures, est assurée par le bus IEEE 488 (GPIB) et/ou la ligne RS232.

Cette notice utilisateur s’intéressera uniquement au module EUROPSD

Le module EUROPSD

Le module EUROPSD dispose d’une mémoire à incrémentation de 1 Mo fonctionnant à 5 Mhz. Ce qui lui permet d'assurer l'acquisition avec un multidétecteur disposant de 18 bits d'adresse (par exemple un XY 512X512) et sur 32 bits d'amplitude. Le module est également prévu pour acquérir en mode temps de vol et en séquences multiples (multiframes).

Le module se présente sous la forme d’une carte simple EUROPE 220X100 cm.  Bien qu’elle s’insère normalement dans un châssis, elle ne nécessite que le +5V (900 mA) pour fonctionner. Un bornier d’alimentation est d’ailleurs prévu à cet effet. Le module EUROPSD peut donc parfaitement se loger dans un coffret indépendant ou même une mécanique NIM ou VME. Le LLB a conçu une face avant de 40 mm regroupant les différents connecteurs (Voir Face avant et configuration des switches).
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Les caractéristiques de EUROPSD

Le module dispose des fonctions suivantes :

· Une mémoire d'incrémentation à 5 Mhz de 1 Mo. (18 bits d'adresse, data de 32 bits) avec routage programmable des 16 bits d'adresse les moins significatifs

· Regroupement programmable

· Acquisition en temps de vol avec retard, nombre de canaux et largeur de canal programmables (65 msec retard max, 4096 canaux max, 200 nsec de largeur min)

· Acquisition en mode multiframes avec des durées de frames allant jusqu'à 7 minutes

· Fonction maître-esclave:



Triggers interne (BREAK) et externes (STOP IN, HALT IN)



Génération de signaux de stop (STOP1, STOP2)

· 2 compteurs de 24 bits auxiliaires

· Interface IEEE488 et RS232
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La mémoire d'incrémentation

Le module assure l'histogramming des adresses lui parvenant en 200 nsec.  L'opération d'incrémentation est réalisée en hardware grâce à circuit programmable spécialement étudié à cet effet.  Les cellules mémoires de comptage sont des mots de 32 bits et elles sont repérées grâce à une adresse de 18 bits ce qui permet l'acquisition sur des détecteurs à 2 dimensions 512X512 ou 1024x256 etc.

On peut utiliser les 2 bits d'adresse les plus forts afin de travailler en analyse de polarisation (2 bits de signe).  Ces 2 bits peuvent être fournis par le module EUROSCALER. Dans ce cas, le module sera limité à des détecteurs jusqu'à 256X256 et on obtiendra 4 séries de données correspondant aux 4 configurations de flippers.
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La mémoire de routage

Les 16 bits d'adresse de cellule les plus faibles peuvent être complètement reroutés grâce à une mémoire de routage de 64 K X16 bits entièrement programmable.  Ainsi, on peut établir la correspondance que l'on souhaite entre les coordonnées d'une cellule transmises au système EUROPSD et l'adresse de la cellule mémoire associée correspondante. On peut par exemple transformer un détecteur XY en un détecteur circulaire virtuel. La mémoire de routage permet également d'établir toutes sortes de regroupements en définissant des macrocellules de toutes les formes imaginables. 

Le passage par la mémoire de routage ne ralentit pas la vitesse d'acquisition et est utilisable dans tous les modes.

Les différents modes d’acquisition

Le module EUROPSD distingue 2 modes de fonctionnement :

· Le mode Simple

· Le mode Temps de Vol

Le mode multiframes correspond au fonctionnement en temps de vol dans lequel un des compteurs auxiliaires (E2) est employé pour fournir des durées de frames allant jusqu'à plusieurs minutes.

Remarque 
On peut travailler dans tous les modes en neutrons polarisés, en se servant des 2 bits d'entrée de poids forts de l'adresse (X16 et X17) disponibles en face avant sous le nom S1 et S2.   Ces 2 bits peuvent être fournis pour le module EUROSCALER grâce à ses sorties S1 OUT et S2 OUT.

Le mode Simple

Dans ce cas, l'acquisition se déroule de la manière suivante:

· Les coordonnées d'une cellule sont envoyées au module EUROPSD accompagnée d'un signal "Data Present" que l'on nomme en général  "L"

· Le module EUROPSD verrouille ces coordonnées dans ses registres internes

· Ces informations servent à adresser la mémoire de routage de laquelle sort l'adresse à laquelle il faut incrémenter

· Le module EUROPSD délivre un signal "Data Taken" qui est appelé "K" signifiant qu'il est prêt à traiter de nouvelles coordonnées.

Remarques 
Le signal "L" doit être du type TTL inverse.  C'est le front descendant de L qui déclenche l'acquisition.  Le signal K est aussi du type TTL inverse.  Sa durée et son retard par rapport à L sont programmables.  Il est possible de générer un signal "K" avant que l'opération d'incrémentation soit totalement terminée, afin que les l'électronique de détection ne soit pas bloquée durant la phase d'acquisition coté EUROPSD et que les 2 opérations se fassent en parallèle.

Les adresses reçues ne sont pas inversées par le module EUROPSD.  Les 18 bits correspondants sont normalement connectés à des réseaux de résistance de "pull down" de 10 K que l'on peut modifier pour assurer une bonne adaptation des signaux.

Le mode Temps de Vol

Dans ce cas, l'acquisition se déroule de la manière suivante:

· Dès la réception du signal de synchronisation disponible en face avant (T0 pour des choppers), le module EUROPSD déclenche un retard au bout duquel commence la fenêtre d'analyse.  La durée de la fenêtre d'analyse est égale au nombre de canaux de temps de vol multipliée par la largeur d'un canal

· Les coordonnées envoyées au module EUROPSD sont alors prises en compte

· Le module EUROPSD verrouille ces coordonnées dans ses registres internes

· Ces informations servent à adresser la mémoire de routage de laquelle sortent les bits de poids forts d'un motif binaire.  les bits de poids faibles de ce motif binaire sont constitués par le numéro du canal de temps en cours

· L'incrémentation à lieu à l'adresse représentée par le motif binaire

· La prise en compte des coordonnées s'arrête à la fin de la fenêtre d'analyse 

· Le module EUROPSD attend le début d'une nouvelle fenêtre d'analyse.

Remarque 
Normalement, la durée de la fenêtre d'analyse est inférieure ou égale à la période du signal de synchronisation.  Si ce n'est pas le cas, les derniers canaux de temps ne seront jamais atteints car le module EUROPSD se déclenche prioritairement sur le début de la fenêtre d'analyse.


Les regroupements

En mode Temps de vol, 2 cas peuvent se présenter suivant le nombre de bits de temps et le nombre de bits codant les coordonnées des cellules du multidétecteur. Si la somme de ces 2 informations est supérieure à 18, alors il est nécessaire de faire des regroupements.

Exemple 1: Si on travaille avec une banane de 1024 cellules et 256 canaux de temps, il n'est pas nécessaire d'effectuer des regroupements.  En effet, il faut 10 bits pour l'adresse de la cellule et 8 pour les bits de temps. On obtiendra 1024 spectres de 256 valeurs chacun.

Exemple 2: Si on travaille avec un détecteur XY 128X128 et 256 canaux de temps, il faut définir des regroupements ou des macrocellules. (Un 128X128 dispose de 14 bits d'adresse et il faut 8 bits de temps).  

Lorsqu'on dépasse la limite de 18 bits, le nombre de macrocellules (ou zones) disponible est égal à 2(16 - le nombre de bits de temps). Ainsi pour 256 canaux de temps (8 bits de temps) on dispose de 256 macrocellules (8 bits).  Les 2 bits d'adresse de poids les plus forts restent disponibles pour des mesures en neutrons polarisés.

Le contenu d'une macrocellule est totalement programmable.  Une macrocellule peut ne contenir qu'une seule cellule ou au contraire couvrir le détecteur entier.

Le mode multiframes

Le mode multiframes est très similaire au mode temps de vol.  Il peut être utilisé pour l'observation de phénomènes dynamiques provoqués par un dispositif d'excitation cyclique.  Une frame est l'analogue d'un canal de temps de vol.  Les différences par rapport au temps de vol concernent la durée de la frame qui peut atteindre plusieurs minutes et le nombre de frames qui est moins élevé que le nombre de canaux de temps de vol.  On bascule dans ce mode grâce à la commande « Définition du mode d'acquisition», et si la durée de la frame est supérieure à 6,5 msec, en commutant le switch J3 sur la position OCI (voir configuration des switchs).

Le calcul du nombre de frames disponibles suit les règles énoncées plus haut pour les regroupements.  Exemple: pour un 128X128, on dispose de 16 frames sans nécessité de regroupements.

FONCTION MAITRE ESCLAVE

Le module EUROPSD fonctionne normalement en mode esclave d'un système maître de monitorage (par exemple le module EUROSCALER) grâce à ses entrées STOP IN et HALT IN qui peuvent déclencher ou stopper l'acquisition. Néanmoins, avec ses 2 signaux de sortie STOP1 et STOP2, le module EUROPSD peut se comporter en mode maître. 

Les Triggers externes 

Le trigger principal externe est le signal STOP IN appelé aussi Enable Externe.  Ce signal est actif haut c.a.d. qu’il est à +5V,  l'acquisition est arrêtée et ce, dans tous les modes.  

En l’absence de connexion sur l’entrée STOP IN,  l'acquisition est active, le signal étant maintenu bas (0 V) par défaut grâce à une résistance de « pull down » de 10 KSi on utilise un module EUROSCALER pour le monitorage, on relie normalement la sortie STOP OUT de l'EUROSCALER sur l'entrée STOP IN de l'EUROPSD.

Le trigger secondaire externe est le signal d'entrée HALT IN et n'est actif qu'en temps de vol. Il détermine les fenêtres d'acquisition valides.  La polarité de ce signal est choisie par la position du switch J4.  Le signal de désynchronisation d'un système à multichopper peut être branché sur l'entrée HALT IN.

L'entré HALT IN est maintenue basse (0V) par défaut grâce à une résistance de « pull down » de 10 K
Trigger interne

Le trigger interne est le signal de BREAK interne. A tout moment, l’utilisateur peut interrompre l'acquisition en cours avec la commande « Définition du mode d'acquisition» en manipulant le bit 1. Les signaux STOP1 et STOP2 sont alors émis.

Les signaux de sortie STOP1 et STOP2

Le signal STOP1

En mode simple, le signal STOP1 est déclenché si on arrête l'acquisition avec un BREAK

En mode temps de vol, le signal STOP1 est déclenché si on arrête l'acquisition par BREAK ou si le signal HALT IN est actif.  De cette manière, un défaut de synchronisation de choppers peut être signalé au système de monitorage (STOP1 est le plus souvent branché sur l'entrée STOP IN du module EUROSCALER).  Le module EUROPSD peut alors être considéré comme le système maître.

Le signal STOP1 n'est pas sensible au trigger principal STOP IN.

Le signal STOP2

En mode simple STOP2 se comporte exactement comme STOP1
En mode temps de vol, le signal STOP2 est déclenché si on arrête l'acquisition par BREAK, si le signal HALT IN est actif et si on est en dehors des fenêtres d'analyse.  Le signal STOP2 est donc l'image des périodes où l'incrémentation a réellement lieu.

En mode temps de vol on peut également rendre STOP2 sensible ou non à STOP IN (voir la commande « Définition du mode d'acquisition») en manipulant le bit de configuration Master/Slave.

Dans le cas où l'on rend STOP2 sensible à STOP IN (Slave), il ne faut pas connecter STOP2 à l'entrée STOP IN du module EUROSCALER sinon l'acquisition sera bloquée.

Dans le cas où l'on rend STOP2 insensible à STOP IN (Master) on pourra connecter STOP2 sur l'entrée STOP IN du module EUROSCALER.  Ce dernier ne comptera le temps, le moniteur et les 32 échelles que durant les fenêtres d'analyse valides, il sera esclave du module EUROPSD.

Les compteurs auxiliaires

Le module EUROPSD dispose de 2 compteurs de 24 bits E1 et E2 dont les entrées sont disponibles sur la face avant.

Le compteur E1

E1 fonctionne toujours en compteur d'événements.

En mode simple, il est arrêté par STOP IN et par BREAK

En mode temps de vol, il est arrêté STOP IN, BREAK, HALT IN et ne compte que durant les fenêtres d'analyse. Il faut fournir à E1 des impulsions TTL inverses. Une résistance de « pull up » de 10 Kmaintient l'entrée à l'état haut

Le compteur E2

E2 fonctionne soit en mode de comptage d'événements soit en mode diviseur de fréquence.  On programme ces 2 modes grâce à la commande « Définition du mode d'acquisition» en manipulant le bit de configuration Diviseur/Compteur.

Mode compteur

En mode compteur, l'arrêt de E2 est conditionné par le switch J2 et par le bit de configuration Master/Slave.

· Si J2 est sur la position WIN (Window), E2 se comporte exactement comme E1:

 Il est donc arrêté par STOP IN et en mode temps de vol, il compte uniquement dans les fenêtres d'analyse valides.

· Si J2 est sur la position ALW (Always) et qu'on est en configuration Master alors:

E2 est arrêté par BREAK en mode simple, par BREAK et HALT IN en temps de vol. E2 n'est pas arrêté par STOP IN et il compte aussi en dehors de la fenêtre d'analyse.

· Si J2 est sur la position ALW et qu'on est en configuration Slave alors:

E2 est arrêté par STOP IN et BREAK en mode simple, par STOP IN, BREAK et HALT IN en temps de vol.  E2 compte aussi en dehors de la fenêtre d'analyse.

Mode diviseur

E2 peut servir comme démultiplicateur de fréquence (par exemple dans le mode multiframe).  E2 peut être alimenté soit par la base de temps de 10 Mhz interne, soit par une horloge extérieure connectée sur l'entrée E2 en face avant.  Le choix est fait par J25:

· J25 sur position M10 alors E2 est alimenté avec 10 Mhz

· J25 sur position  EXT alors E2 est alimenté par une horloge externe

Remarque 
Commuter J25 ne suffit pas à démultiplier la durée des canaux de temps de vol.  Il faut aussi commuter le switch J3 sur la position OCI (Output Counter In) pour alimenter le générateur de canaux avec la fréquence divisée par le compteur 2.  En position M10, le générateur de canaux fonctionne avec la fréquence de 10 Mhz, soit une période de 100 nsec.

Interfaces IEEE 488 et RS232

Le choix des moyens de communication s’est porté sur le bus IEEE 488 et la ligne RS232.  Grâce à ces 2 liaisons, le module EUROPSD peut être connecté sur tout type de calculateur.  Le module EUROPSD détecte automatiquement le type de liaison utilisé.  Certaines commandes ne sont disponibles qu'en IEEE 488, il s'agit principalement du transfert de la mémoire d'acquisition vers le calculateur.

Interface IEEE 488

L’adresse primaire IEEE est paramétrable au moyen d'un rotacteur à 16 positions.  La position 0 indique au module d’utiliser son adresse en REPROM par défaut.  En général cette adresse est "6".

Les communications en IEEE 488 sont 10 fois plus rapides qu’en RS232 et beaucoup plus fiables.  La communication IEEE 488 supporte le format binaire, beaucoup plus efficace pour transmettre les données acquises.

Interface RS232

La gestion de la ligne RS232 contient des aspects de réseau (plusieurs modules EURO peuvent partager la même ligne), c’est pourquoi on accède au module grâce à un code qui est une lettre minuscule. Ce code est déterminé par la position du rotacteur à 16 positions.  La position 0 correspond au code en REPROM par défaut, historiquement « x ». 

Un filtre peut être inséré dans le signal TXD de l’EUROPSD  (position F de l’inverseur J23).

Une liaison à 4 fils [CTS, TXD, RXD, GND] ou à 3 fils [GND, TXD, RXD] peut être employée (position SYNC et FREE respectivement de l’inverseur J24).  Dans ce dernier cas, aucune synchronisation n’étant disponible, des pertes de caractères peuvent survenir dans la communication.

Par défaut les paramètres de la ligne RS232 sont les suivants :

· 9600 bds

· 7 data bits

· 1 stop

· Parity even

Tableau d’adressage

	POSITION DU ROTACTEUR
	ADRESSE PRIMAIRE IEEE
	CODE D’ACCES RS232

	0
	DEFAUT
	DEFAUT

	1
	1
	b

	2
	2
	d

	3
	3
	e

	4
	4
	f

	5
	5
	c

	6
	6
	x

	7
	7
	g

	8
	8
	h

	9
	9
	t

	A
	10
	u

	B
	11
	v

	C
	12
	w

	D
	13
	i

	E
	14
	j

	F
	15
	k


Face avant et configuration des switches

Face avant




Brochage des connecteurs

 Connecteur femelle 44 pts Adresses, L et K

	PIN
	SIGNAL
	PIN
	SIGNAL

	1
	X0 INPUT
	23
	X11 INPUT

	2
	GND
	24
	GND

	3
	X1 INPUT
	25
	X12 INPUT

	4
	GND
	26
	GND

	5
	X2 INPUT
	27
	X13 INPUT

	6
	GND
	28
	GND

	7
	X3 INPUT
	29
	X14 INPUT

	8
	GND
	30
	GND

	9
	X4 INPUT
	31
	X15 INPUT

	10
	GND
	32
	GND

	11
	X5 INPUT
	33
	X16 INPUT

	12
	GND
	34
	GND

	13
	X6 INPUT
	35
	X17 INPUT

	14
	GND
	36
	GND

	15
	X7 INPUT
	37
	GND

	16
	GND
	38
	GND

	17
	ADR8 INPUT
	39
	L

	18
	GND
	40
	GND

	19
	X9 INPUT
	41
	GND

	20
	GND
	42
	GND

	21
	X10 INPUT
	43
	K

	22
	GND
	44
	GND


X0=poids faible de l'adresse 

X16 et X17 poids forts de l'adresse disponibles en face avant également sur S1 et S2

Connecteur femelle RS232 MINI DIN vu de face


Configuration des switches

J4 Niveau actif du signal HALT IN


[image: image1.wmf]  sur PH- : HALT IN actif niveau +5V


[image: image2.wmf] sur PH+ : HALT IN actif niveau 0V
J3 Base de temps pour le générateur de canaux


[image: image3.wmf]  sur M10 : Horloge de 10 Mhz 



[image: image4.wmf] sur OCI : sortie du diviseur E2

J25 Signal d'entrée pour le compteur E2


[image: image5.wmf]  sur XTR : Signal extérieur par lemo 


[image: image6.wmf] sur M10 : Horloge de 10 Mhz

J2 Conditionnement de comptage de E2 (en mode compteur)

[image: image7.wmf]  sur WIN : Dans fenêtre d'analyse valide 


[image: image8.wmf] sur ALW : Hors fenêtre valide

J23 Liaison RS232 3 ou 4 Fils


[image: image9.wmf]  sur SYNC : Liaison 4 fils

 


[image: image10.wmf] sur FREE : Liaison 3 fils

J24 Filtre sur TXD
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[image: image12.wmf] sur B : Filtre OFF

Adaptation des signaux

Etant donné la vitesse d'acquisition, un soin particulier doit être apporté au câble qui transporte les adresses et les signaux de dialogue L et K.  Il est conseillé d'utiliser des conducteurs blindés pour se prémunir de tout parasitage.

Entrées adresses

Le module EUROPSD fonctionne en logique positive pour les adresses.  Elles sont reliées à 2 réseaux de 9 résistances de 10 K montées en pull down ce qui  permet de maintenir les bits d'adresses non connectées à 0.  L'utilisateur peut, le cas échéant, changer ces réseaux montés sur support SIL.

Entrée L "data present"

Le module EUROPSD mémorise l'adresse présentée grâce à un front descendant de L qui doit être une impulsion TTL inverse.  La durée de L n'importe pas.

Sortie K "data taken"

Le signal K est une impulsion TTL inverse.  Normalement de 100 nsec., elle peut être rallongée jusqu'à 250 nsec. sur demande.  Le module EUROPSD renvoie toujours K, même si l'acquisition n'a pas réellement lieu.

Entrées des compteurs E1 et E2

Sur ces entrées est présente une résistance de pull up de 10 Ket un trigger de schmitt Les compteurs E1 et E2 comptent des impulsions TTL inverses.

Entrées STOP IN et HALT IN

L'entrée STOP IN est active haut (+5V).  Elle est maintenue bas par une résistance de pull down de 10 K.L'entrée HALT IN est maintenue bas par une résistance de pull down de K. Sa polarité active est choisie par le switch J4.

Entrée T0

T0 est le signal de synchronisation en mode temps de vol ou en mode multiframes.  Le signal T0 doit être une impulsion TTL inverse.  C'est à partir du front de remontée de cette impulsion qu'est compté le retard.  Si le front de remontée n'est pas bien défini, le module EUROPSD peut mettre en forme le signal T0 avec un trigger de Schmitt et fabriquer un signal de remontée correct.  Le choix se fait avec le switch J10:

J10 mise en forme de T0
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Sorties STOP1 et STOP2

Ces 2 sorties sont actives état haut (+5V).

Comment commander au module 

Généralités

Une commande est une chaîne de caractères ASCII envoyée au processeur du module. Cette commande est reçue par interruption puis décodée par l’analyseur syntaxique du logiciel résidant qui détermine si l’exécution est possible ou pas.

Le protocole d’échange

Toutes les commandes sont en fait des lectures dans la mesure ou le système, s’il est correctement adressé, renvoie toujours une réponse.  Ainsi, le calculateur, pour envoyer une requête, transmet une chaîne de caractères vers le système et s’attend à lire une chaîne de caractères en retour. Le protocole est donc du type « Write and Read ».

Le format de la commande

La chaîne de caractères est constituée par une lettre mnémonique, qui est la commande proprement dite (ce qui permet de la différencier des autres), suivie ou non de paramètres séparés par des virgules, et terminée par un délimiteur de fin (return).

exemple : « #1 <cr> » Cette commande effectue le groupement de toutes les cellules du détecteur dans la macrocellule (ou zone) N° 1. La lettre « # » est le mnémonique signifiant « regroupement », le nombre 1 est le paramètre et <cr> est le délimiteur de fin de message.

Note Les commandes sont toujours des capitales ou des signes particuliers et les paramètres sont toujours des nombres ASCII.

Le format de la réponse

En général, une commande retourne une seule ligne de caractères dont les informations sont séparées par des espaces et terminée par return.  Quelques commandes nécessitent la réponse de plusieurs lignes.  Le contrôleur, c’est à dire le calculateur, doit faire dans ce cas autant de lectures qu’il y a de lignes envoyées.

Lorsque la commande correspond à un ordre, (de lancement d’acquisition, de remise à 0, etc.) avec une syntaxe correcte, le système renvoie le message « OK ».  Si la syntaxe est incorrecte, il renvoie « ? » et un « beep » si on se trouve en mode manuel.

Le time out

Il est impératif de lire la réponse venant du système sous peine de blocage du calculateur qui envoie la commande.  Ceci est d’autant plus vrai lorsqu’on travaille en IEEE 488.  En effet, le concept de transmission exige alors que, pour émettre un message, un périphérique ait besoin de la permission du contrôleur IEEE.  Si cette permission ne lui est pas donnée, il l’attend indéfiniment.  Néanmoins, un temps limite de 5 secondes est programmé sur EUROPSD, au terme duquel la transmission de la réponse est abandonnée.

Si le module reçoit une commande incomplète, sans délimiteur de fin, il attend également un temps limite de 5 secondes au delà desquelles, la chaîne de caractères reçue est purement et simplement rejetée.

La syntaxe du langage de commande 

Les délimiteurs de fin de message

Le délimiteur de fin de message normal est le caractère « return » (code ASCII 13d).  Un délimiteur spécial « space » (code ASCII 20d) est réservé pour la maintenance et le test en R232 :  Il provoque l’exécution répétitive de la commande.  Cette option est utile pour obtenir une liste de valeurs en temps réel (par exemple l’évolution d’un comptage) ou pour visualiser sur oscilloscope des signaux qui sans cela seraient fugitifs.  Pour stopper cette répétition, il suffit de taper n’importe quel caractère.

Remarque Une correction d’erreur de frappe est possible lors de l’écriture d’une commande en mode manuel (voir la commande « Mode Manuel ») : le caractère « back space » (code ASCII  8d) est utilisé pour effacer de la commande le dernier caractère rentré.

Les différents types de messages

Généralités

Il y a 3 types de messages admis par le langage.  A chaque fois que l’on fait une erreur de syntaxe, ou plus généralement lorsqu’on envoie une commande dont l’exécution est impossible, cela est signalé immédiatement par un « ? » complémenté par un signal sonore « beep » en mode manuel.

Une erreur de syntaxe est mémorisée dans un status qui regroupe tous les défauts qu’a détectés le système.  Une mauvaise syntaxe ou une commande interdite est signalée par une valeur impaire de ce status (voir commande « Lecture de Status »). 

Conventions

Dans les exemples de dialogue le symbole sera utilisé pour signifier « envoi de la commande par le contrôleur» et le symbole  sera utilisé pour signifier « réponse du module».  Les caractères échangés figureront en gras.  Ni le délimiteur de fin ni le code d’accès RS232 ne seront indiqués.

Le message général

La syntaxe de ce message est très simple puisqu’elle ne comporte pas de paramètres.  Toute la signification est contenue dans le mnémonique ex :

(
M








: Commande de passage en mode manuel
(


MANUAL MODE EUROPSD 1.00 14/11/97

: Réponse

(
E









: Lecture des compteurs E1 et E2

(
00001234 00340006





: Réponse

Le message liste

Ce type de message comporte 1 ou 2 paramètres d’un seul type L.

La,Lb signifie exécution sur La, La+1, La+2 etc. jusqu’à Lb (Lb est optionnel) ex :

(
X0,1023


: Lecture des data d'adresse 0 (La),1,2 … 1023 (Lb)
· 4096 octets 

Le message spécial

Le nombre de paramètres est ici fixe et du même type ex :

(
P



: Lecture des paramètres de temps de vol

· 02000 00100 00256 00256
(
E=0


: Remise à 0 du compteur 1
· OK

Commandes Principales

Toutes les commandes marquées d’un  provoque l’interruption de l’acquisition et l’émission automatique d’un BREAK durant leur exécution.  Ce BREAK est retransmis sur les signaux de sortie STOP1 et STOP2 afin d’en informer des systèmes périphériques.

Mode Manuel « M »

Message de type général

Cette commande n’a de sens qu’en RS232 car seuls un calculateur, ou un appareil de test peuvent envoyer des commandes en IEEE 488.  Cette fonction permet à l’opérateur de visualiser ce qu’il tape au clavier d’un terminal RS232.  En effet un caractère frappé au clavier n’est vu à l’écran que si le système qui le reçoit renvoie l’écho de ce caractère.  La commande « M » force cet écho, et transmet le message «MANUAL MODE EUROPSD » complémenté avec le numéro de version du logiciel et la date de sa création. « M » valide aussi l’usage du caractère d’effacement partiel « BACK SPACE ».  Ce sont les seules différences avec le mode CALCULATEUR.

(
M









(


MANUAL MODE EUROPSD 1.00 14/11/97

Mode calculateur « C »

Message de type général

Cette fonction supprime l’écho des caractères (l’écho est gênant à traiter pour le calculateur).  Elle transmet le message «COMPUTER MODE EUROPSD » complété du  numéro de version du logiciel et la date de sa création.

(
M









· COMPUTER MODE EUROPSD 1.00 14/11/97

Set de Data et Décalage d'adresse

Set de data

La mémoire d'acquisition est subdivisée en 4 sets de data numérotés de 0 à 3.  Un set de data représente les 16 bits d'adresse les plus faibles (X0-X15).  Si l'on travaille en neutrons polarisés, les 4 sets de data correspondent aux 4 configurations de flippers que l'on utilise en analyse de polarisation.  Certaines commandes (voir « Transfert rapide de data » et  « Lecture de spectre de macrocellule ») tiennent compte ce paramètre.

Décalage d’adresse

Dans le cas où le nombre de bits d’adresse utilisé est inférieur à 18, l’utilisateur peut libérer des bits de poids faibles de l’EUROPSD en décalant par câblage les bits d’entrée vers les poids forts.

Ex.: un 128X128 utilise 14 bits (D0-D13) sur les 18 disponibles (X0-X17).  Au lieu de connecter D13 sur X13, on peut connecter D13 sur X17, ce qui libérera les bits X0, X1, X2, et X3 pour coder 16 frames différentes. La commande « Transfert de data étendu » tient compte de ce paramètre.

Sélection du set de data et du décalage d’adresse « S= »

Message de type spécial

La commande « S= » permet de rentrer 2 paramètres :

· Le premier permet de sélectionner le set de data 

· Le deuxième permet d’informer le module EUROPSD du décalage d’adresse

(
S=0,4
:choix du set 0 et décalage de 4 bits








(
OK

(
S=,0
:pas de décalage.  Le set reste inchangé






(
OK

(
S=2
:choix du set 2.  décalage inchangé







· OK

Relecture des paramètres de set et de décalage « S »

Message de type général

Les paramètres de set et de décalage sont accessibles en envoyant la commande « S » sans paramètres ex :

(
S









· 00 00

: set 0 et pas de décalage
(
S









· 03 01

: set 3 et décalage de 1 bit
Note Le set 0 et le décalage nul sont sélectionnés par défaut à l’initialisation.

Définition du mode d’acquisition « D= »

Message de type spécial 

Le mode d’acquisition est imposé par un mot de 8 bits codé sur deux digits hexadécimaux représentatifs de 4 indications :

BIT 8,7,6,5
(
Réservés



BIT 4 à 1/0
(
SLAVE/MASTER *

BIT 3 à 1/0
(
E2 fonctionnera en DIVISEUR/COMPTEUR

BIT
2 à 1/0
(
Acquisition en mode TEMPS DE VOL/SIMPLE 

BIT
1 à 1/0
(
Acquisition en BREAK/MARCHE

(*) 
En position Slave (1), STOP2 est conditionné par STOP IN en TOF

En position Master (0), STOP2 n’est pas conditionné par STOP IN en TOF

La configuration Slave/Master influe aussi sur le comportement de E2 (voir « Les compteurs auxiliaires »).

(
D=0A





· OK

:0A = 0000 1010 
Slave, E2 compteur, TOF, Marche
(
D=05





· OK

:05 = 0000 0101 
Master, E2 diviseur, Mode Simple, Break
A l’initialisation le mode est mis à « 01 » c.a.d.   MASTER , E2 COMPTEUR, MODE SIMPLE et BREAK.

Lecture de l’état d’acquisition « D »

Message de type spécial

8 bits sont renvoyés sous forme ascii :

BIT 8 à 1
(
HALT IN actif



BIT 7 à 1
(
Fenêtre d’analyse valide en cours (TOF) *

BIT 6 à 1
(
STOP IN actif

BIT 5
(
Réservé

BIT 4 à 1/0
(
SLAVE/MASTER

BIT 3 à 1/0
(
E2 fonctionne en DIVISEUR/COMPTEUR

BIT
2 à 1/0
(
Acquisition en mode TEMPS DE VOL/SIMPLE 

BIT
1 à 1/0
(
Acquisition en BREAK/MARCHE

(*) Valable seulement en temps de vol.  Si cette indication reste toujours à 0 alors que ni STOP IN ni HALT IN ne sont actifs, c’est le signe d’un dysfonctionnement hardware.

(
D





· 2A

:2A = 0010 1010 
Stop In actif, Slave, E2 compteur, TOF, Marche
(
D





· 85

:85 = 1000 0101 
Halt In actif, Master, E2 diviseur, Mode Simple, Break
Remise à zéro de la mémoire d’acquisition « Z » 
Message de type spécial

Cette commande remet à zéro le set de data choisi.  La commande passée sans paramètres

remet à 0 les 4 sets de data.

(
Z2
raz aux adresses $20000 à $2FFFF

( Z  
raz aux adresses $00000 à $3FFFF
· OK







( OK

Transfert rapide de data « T » 
Message de type liste

Les données sont divisées en 4 sets.  Un set comprend 65536 data repérées par une adresse variant entre 0 et 65535.  La commande « T » permet de transférer vers le calculateur les data appartenant au set choisi par la commande « S ».  Les data pourront être rangées directement dans un tableau d’entiers longs au format Intel (les poids faibles sont en tête).

(
S=2

:choix du set 2







· OK

(
T0,16383

:transfert de 16384 data







· 65536 octets correspondants aux contenus des adresses $20000 à  $23FFF

Note Cette commande n’est disponible qu’en IEEE 488
Transfert de data étendu « X » 
Message de type liste

A la différence de « T », « X » est capable d’adresser directement les 262144 data disponibles.  La commande tient aussi compte du décalage d’adresse introduit par la commande « S ».  Ainsi si un décalage de 4 bits est opéré sur les entrées adresse, l’adresse résultante des data sera multiplié par 24  soit 16.  Le contenu de la cellule N°0 se retrouvera à l’adresse mémoire $00000, le contenu de la cellule N° 1 se retrouvera à l’adresse mémoire $00010.  La commande « X » effectue cette opération automatiquement.

(
S=,2





· OK


(
X0,1023
:transfert des 1024 cellules du détecteur, stockées aux adresses $00000,$00004…$00FFC


· 4096 octets


Note Cette commande n’est disponible qu’en IEEE 488
Paramètres de Temps de Vol

Initialisation des paramètres de Temps de Vol « P= »

Message de type spécial

La commande permet de choisir le retard, la largeur du canal, et le nombre de canaux.

Le retard est exprimé en µsec. (de 4 à 65535).  La largeur canal est exprimée en 1/10 de µsec (de 2 à 65535) si le switch J3 est sur la position M10.  On peut multiplier cette période en utilisant E2 en mode diviseur, en commutant J3 sur OCI et J25 sur M10.  La largeur de canal résultante sera alors multipliée par la valeur d’initialisation de E2 (de 2 à 65535).

(
P=1000,200,256

:retard de 1msec, largeur de canal 20µsec, 256 canaux



· OK



Attention : 
En mode temps de vol, le module calcule le nombre de macrocellules définissables en fonction du nombre de canaux utilisés, afin de gérer au mieux la mémoire d’acquisition.  Il est donc obligatoire de rentrer les paramètres de temps de vol, avant de définir les macrocellules.

Lecture des paramètres de Temps de Vol et du nombre de macrocellules « P »

Message de type général

La commande renvoie le retard, la largeur du canal, le nombre de canaux ainsi que le nombre de macrocellules (zones ou regroupements) autorisé en temps de vol.  

(
P



· 01000 00200 00512 00128
:retard de 1msec, largeur de canal 20µsec, 512 canaux





128 macrocellules
Les regroupements 

Une macrocellule (ou zone) est un regroupement de cellules (physiques) du détecteur (de 1 à 65536 cellules). Définir les macrocellules consiste à programmer le contenu de la mémoire de routage du module EUROPSD. La mémoire de routage code la correspondance entre N° de cellule et N° de macrocellule.  Trois commandes sont disponibles :

· Le routage est transparent (Le N° de macrocellule = N° de cellule)

· Toutes les cellules du détecteur appartiennent à la même macrocellule (zone de fond)

· Une macrocellule comprend une liste de cellules d’adresses successives

En mode simple, le nombre de regroupements définissable est 65536.

En mode temps de vol, le nombre de regroupements est égal à 2(16 - le nombre de bits de temps)

Une quatrième commande permet de télécharger le contenu entier de la mémoire de routage (« R »)


Attention : 
Avant toute définition de regroupement, il faut d’abord se mettre dans le mode choisi : simple ou temps de vol, et dans ce 2ème cas, avoir en plus défini le nombre de canaux de temps.

Routage transparent « # » 
Message de type général

(
#



· OK 
:la mémoire de routage est transparente ou inopérante

Note A l’initialisation la mémoire de routage est transparente
Définition de zone de fond « #N°macrocellule » 
Message de type spécial

(
#0



· OK 
:tout le détecteur est associé à la macrocellule 0
En temps de vol, la limite du paramètre N° de macrocellule est donnée par le nombre maximum de macrocellules autorisé (voir commande « P »).

Définition de macrocellule « #N°macrocellule=N°cellule début, N°cellule fin» 
Message de type liste

Cette commande indique d’inclure dans la macrocellule indiquée, les cellules physiques comprises entre la borne de début et la borne de fin.

Supposons que l’on dispose d’une banane de 1024 cellules (de N° 0 à 1023)

(
#0



· OK 

(
#1=10,511



· OK 

(
#2=512,1013



· OK

(
#3=512



· OK


Après ces 3 commandes, on aura défini 4 macrocellules :

· La macrocellule N° 1 comprenant les cellules 10 à 511

· La macrocellule N° 2 comprenant les cellules 513 à 1013

· La macrocellule N° 3 comprenant la cellule 512

· La macrocellule N° 0 comprenant les cellules 0 à 9 et 1014 à 1023
A travers cet exemple, on peut voir que l’ordre dans lequel sont passées les commandes de définition de macrocellules est fondamental.

Téléchargement de la mémoire de routage 

La mémoire de routage peut être déchargée (download) vers le calculateur ou être téléchargée (upload) à partir du calculateur.  Le format utilisé est le binaire 16 bits entier court Intel (Poids faibles en tête)

Download de la mémoire de routage « Radresse de début,adresse de fin » 
Message de type liste

(
R0,65535

:download complet de la mémoire de routage
· 128K octets
:le calculateur peut recevoir ces data dans un tableau de 65536 entiers courts
Upload de la mémoire de routage « R=adresse de début,adresse de fin » 
Message de type liste

(
R=0,1023

:upload des adresses 0 à 1023 de la mémoire de routage

(
2048 octets
:le calculateur peut envoyer un tableau de 1024 entiers courts

Note Cette commande n’est disponible qu’en IEEE 488
Lecture de spectre de macrocellule « V » 
Message de type général

Cette commande permet de transférer le spectre de temps de vol d’une macrocellule.  Les données sont renvoyées en binaire 32 bits Intel.  Le nombre d’octets transmis est égal au nombre de canaux de temps de vol déclaré, multiplié par 4.  Avant de lire les data il faut avoir sélectionné le set voulu avec la commande « S ».  En analyse de polarisation, il y a 4 spectres de temps de vol par macrocellule.

(
P=1000,200,225

:retard de 1msec, largeur de canal 20µsec, 225 canaux



· OK


(
S=3


:4 éme Set de data (X16,X17 à 1)



· OK


(
V12


:Lecture du spectre de la macrocellule 12



· 900 octets

:à mettre dans un tableau de 225 entiers longs

Note Cette commande n’est disponible qu’en IEEE 488
Accès aux compteurs auxiliaires

Lecture des compteurs « E »

Message de type général

La commande « E » retourne la valeur du compteur E1 et celle du compteur E2 sur 8 digits décimaux séparés par un blanc.  Si on a programmé E2 en tant que diviseur (bit 3 du mode d’acquisition à 1), la valeur retournée pour E2 est la valeur de division et n’évoluera pas, tant que l’on ne le reprogramme pas.

(
E





· 00001271 00000010
:E1=1271 E2=10
Initialisation des compteurs « E= »

Message de type spécial

La seule valeur d’initialisation admise pour E1 et E2 en mode compteur est 0.  Si E2 fonctionne en mode diviseur, la valeur d’initialisation représente la valeur de division ( de 2 à 65535)

(
E=0





· OK

:E1=0 (E2 reste inchangé)
(
E=0,0
:si E1 et E2 en mode compteur E1=0 et E2=0




· OK

(
E=,100
:si E2 en diviseur, alors division par 100 (E1 reste inchangé)




· OK

Lecture du status système « L »

Message de type général

BITS 8 à 2
(
Réservés

BIT
1 à 1
(
Exécution impossible de la dernière commande

Le bit 1 regroupe les erreurs de syntaxe et le dépassement des limites autorisées pour les paramètres.

(
L




( 
L

· 00
:Tout est OK

(
01

: commande impossible

Commandes complémentaires

Lecture des commandes disponibles « ? »

Message de type général

Cette fonction a pour effet de lister un aide mémoire des commandes du module EUROPSD.  Ce texte comprend 18 lignes.

(
?






· ? 
----> AVAILABLE COMMANDS

· Q 
----> EXIT TO DEBUGGER

· C 
----> COMPUTER MODE

· M 
----> MANUAL MODE

· & 
----> CPU MEMORY WRITE AND READ

· S 
----> DATA SET AND SHIFT ADDRESS

· D 
----> ACQUISITION DEFINITION MODE

· P 
----> PARAMETERS OF TOF

· * 
----> ROUTING WRITE AND READ

· R 
----> ROUTING DUMP AND LOAD

· # 
----> ROUTING DEFINITION

· Z 
----> DATA TO ZERO

· $ 
----> DATA WRITE AND READ

· T 
----> FAST DATA TRANSFERT

· X 
----> EXTENDED DATA TRANSFERT

· V 
----> MACROCELL DATA TRANSFERT

· E 
----> EVENT SCALERS

· L 
----> ERROR REGISTER


Lecture et écriture de la mémoire d’acquisition

Lecture de la mémoire d’acquisition « $ » 
Message de type spécial

La commande « $ » retourne 8 valeurs représentant le contenu d’une zone de  8 mémoires débutant à l’adresse indiquée.  L’adresse doit être fournie en hexadécimal sur 5 digits, les contenus mémoire sont codés sur 8 digits et séparés par un blanc.

Si l’adresse est suivie de « ! », alors seul le contenu de l’adresse spécifié est renvoyé.

(
$00000

:examen des adresses 00000 à 00007



· 00000001 F7FFE0FE DF7F5E9B 6FF67620 AFB56CEF FF7F85E2 FF3E5794 FEFBFFB3
 :contenus
(
$00003!

:examen de l’adresse 00003



· 6FF67620

:contenu
Ecriture dans la mémoire d’acquisition « $= » 
Message de type spécial

Cette commande permet d’écrire dans la mémoire d’acquisition à partir de l’adresse indiquée.

(
$000FF=A4E36CDF,6724DEAF,789ACDEF
:les mémoires FF,100 et 101 sont modifiées avec les 

· OK






valeurs indiquées
Lecture et écriture de la mémoire de routage

Lecture de la mémoire de routage « * »  
Message de type spécial

La commande « * » retourne 16 valeurs représentant le contenu d’une zone de 16 mémoires débutant à l’adresse indiquée.  L’adresse doit être fournie en hexadécimal sur 4 digits, les contenus mémoire sont codés sur 4 digits hexadécimaux et séparés par un blanc.

Si l’adresse est suivie de « ! », alors seul le contenu de l’adresse spécifié est renvoyé.

(
*0000

:examen des adresses 0000 à 000F



· 0000 F7FF DF7F 6FF6 AFB4 6CEF FF7F 85E2 FF3E 5794 FEFB FFB3 54EA E345 784D 645A

(
*0003!

:examen de l’adresse 0003



· 6FF6



Ecriture dans la mémoire de routage « *= » 

Message de type spécial

Cette commande permet d’écrire dans la mémoire de routage à partir de l’adresse indiquée.

(
*00FF=A4E3,6CDF,6724
:les mémoires FF,100 et 101 sont modifiées avec les 

· OK




valeurs indiquées
Lecture et écriture dans la mémoire CPU 

Lecture de la mémoire CPU « & »

Message de type spécial

La commande retourne 24 octets en hexadécimal sur 2 digits séparés par des espaces à partir de l’adresse indiquée.

(
&1000



:dump de la mémoire de l’adresse &H1000 à &H1018



· 00 00 03 00 00 F3 00 50 03 40 00 03 0C 00 D3 00 00 06 00 00 0E 00 00 A3

Ecriture dans la mémoire CPU « &= »

Message de type spécial

Attention : Cette commande est réservée à la maintenance, elle peut perturber gravement le fonctionnement du module EUROPSD
(
&1000=45,18
:écriture de &H45 à l’adresse &H1000 de &H18 à l’adresse &H1001


· OK 

Accès au Debugger
Dans le module EUROPSD résident 2 programmes, l’un fait l’objet de cette notice, l’autre est un debugger que l’on peut utiliser pour des tests élaborés.  La commande « Q » permet de quitter le logiciel EUROPSD pour aller dans le debugger.

Attention : 
Cette commande est réservée au Mode Manuel, elle ne doit pas figurer dans un programme utilisateur.  Pour retourner au programme EUROPSD taper «PQ  C000».

Conseils et informations utiles

Problèmes de communication

Avec la ligne RS232

Câble et Paramètres

La plupart des problèmes viennent d’un mauvais paramétrage de la ligne.  Vérifier bien la vitesse (9600 Bauds) le nombre de data bits (7), la parité (EVEN) et le nombre de bits stop (1).  

Une autre source de problème est le câble de connexion : le signal TXD du module EUROPSD doit être connecté sur le RXD du contrôleur et inversement.

Synchronisation

Lorsqu’on positionne l’inverseur J23 sur « FREE » on une connexion à 3 fils :RXD, TXD et GND , le CTS du module est toujours OK c’est pourquoi il peut y avoir une perte de caractères du coté du contrôleur, car celui-ci ne dispose plus d’aucun moyen pour ralentir ou arrêter la transmission des données émises par le module.  Néanmoins, les langages modernes disposent d’une gestion prioritaire « bufferisée » des caractères rentrants.

Si on positionne l’inverseur J23 sur « SYNC » alors, le contrôleur doit fournir un signal sur l’entrée CTS du module pour signifier qu’il est prêt à recevoir les caractères.  On peut utiliser le RTS ou le DTR du contrôleur.  En l’absence de signal, le module EUROPSD ne peut pas émettre de données.

Parasitage 

A 9600 Bauds, la norme impose une distance maximum d’environ 10 m.  Si l’on va au-delà, l’impédance de la ligne peut provoquer du bruit et un affaiblissement du signal, c’est pourquoi, il est prévu d’interposer un filtre sur le TXD du module afin de remédier à ce problème.  Le filtre est actif si l’inverseur J24 est sur la position « F » et inactif s’il est sur la position « B ». On peut aussi diminuer la vitesse de transmission.

A 9600 Bauds un caractère est transmis en environ 1 msec, la commande « xE » dure 20 msec. (envoi de 3 caractères et réception de 18).

Partage de la ligne

On peut mettre plusieurs modules de la famille EURO sur le même ligne.  Pour aiguiller la commande vers le bon module il faut compléter la commande avec le bon code d’accès RS232.  Ainsi, il faudra envoyer la chaîne de commande « xE » pour lire les compteurs auxiliaires du module dont le code est « x ».

Lorsqu’on désire activer le filtre sur TXD, il faut alors le faire sur un seul des modules (tous les modules partagent les mêmes signaux TXD, RXD etc.).

Délimiteur de fin de message

Le délimiteur de fin de message est le caractère « return » (Code ASCII 13d).

Avec le Bus IEEE 488

Délimiteur de fin de message

C’est le problème le plus fréquent.  Les chaînes de caractères que l’on envoie au module doivent obligatoirement se terminer par un seul délimiteur de fin : « return », et pas « line feed » ou « return+line feed » etc.  Certaines interfaces IEEE 488 pour PC rajoutent le ou les délimiteurs de fin automatiquement à chaque envoi sur le bus (donc, on ne doit surtout pas compléter la chaîne de commande dans ce cas).  On effectue normalement un paramètrage de l’interface en dehors de toute programmation (National Instruments) ou bien alors au niveau de la programmation avec des ordres du type « SETOUPUTEOS » (KEITHLEY).

Inversement, l’interface du contrôleur doit pouvoir déterminer la fin des messages qu’elle reçoit.  Le module EUROPSD termine tous ses envois (sauf en format binaire) par le caractère « return » complété par le signal « EOI ».  Il est conseillé de programmer l’interface pour être sensible à ce « return ».

Blocage de la communication

Le protocole de communication IEEE 488 est très fiable, il est néanmoins compréhensible qu’un défaut de transmission peut survenir sur des milliards de caractères échangés.  Ceci peut être dû à un câble défectueux, ou hors normes, ou simplement à un flash sur le 220 V.  C’est pourquoi, il est conseillé de programmer un "time out" de 10 secondes sur le contrôleur, le module EUROPSD ayant lui, un "time out" de 4 à 5 secondes.  

Temps d’exécution de certaines commandes

Le temps d’exécution d’une commande comprend le temps d’établissement de la communication y compris sur le contrôleur qui pilote le module EUROPSD et la réception des informations en retour.  La commande « T » est 30% plus rapide que la commande « X ».

E 

( 
1,5 msec.


Z0
(
500 msec.

T0,16383
(
560 msec.


V1
(
9,3 msec.  (256 canaux)

X0,16383
(
800 msec.


S=0,0
(
0,8 msec.

Z

(
2 sec.



D
(
0,5 msec.

Les erreurs

Après chaque commande, il est conseillé de s’assurer de la validité de la transaction en passant la commande « L » avec test du bit 1 :  Il indique une erreur de syntaxe ou une commande impossible à exécuter.

Exemples de programmation sur PC

Décodage de l’état d’acquisition par RS232 en QBASIC

On branche le module EUROPSD sur COM1

OPEN  "COM1:9600,E,7,1" as 1

:9600 Bds, parité Even, 7 data bits, 1 stop
ST$(8)="HALT IN ACTIF"

ST$(7)="FENETRE VALIDE"

ST$(6)="STOP IN ACTIF"

ST$(5)="RESERVE"

ST$(4)="SLAVE"

ST$(3)="E2 DIVISEUR"

ST$(2)="TOF"

ST$(1)="BREAK"

COMD$="cD"



:"c" permet de s'adresser au Module
PRINT#1,COMD$:INPUT#1,D$

:envoi de la commande "B" et réponse
D$="&H" + "D$"

DECD%=VAL(D$): PI%=1

FOR I=1 TO 8


IF (DECD% AND PI%) <> 0 THEN PRINT ST$(I)


PI%=PI%*2

NEXT I

Décodage de l’état d’acquisition par IEEE 488 en VISUAL BASIC

Sur les PC, il existe de multiples interfaces IEEE 488.  Elles sont livrées avec un logiciel permettant d'exécuter tout type de transaction sur le bus.  Afin de généraliser la syntaxe, on a supposé qu'il existait des routines permettant d'initialiser l'interface "IEINIT", d'envoyer une chaîne de caractères terminée par un délimiteur  de fin "IEWRIT", de lire en retour une chaîne de caractères "IEREAD".  La procédure "LAUNCH" enchaîne IEWRIT ET IEREAD. La procédure "RARRAY" permet de lire des data en binaire et de les placer dans un tableau, "TARRAY" est son symétrique. La procédure "TRANSMIT" véhicule des fonctions de bas niveau sur le BUS.

Aspect de la fiche programme

Lorsqu'on appuie sur le bouton "ReadState" les différentes indications d'état sont mises à jour.




Source du programme

Sub Form_Load ()

    Ieinit




:Initialisation de l'interface IEEE 488
End Sub

Sub ReadState_Click ()

    Launch 6 "D", D$, e%


:envoi de "D" et réception réponse
    D$ = "&H" + D$

    DECD% = Val(D$): PI% = 1

    For I = 1 To 8

        If (DECD% And PI%) <> 0 Then

            check1(I - 1).Value = 1


:mise à jour des contrôles
        Else

            check1(I - 1).Value = 0

        End If

        PI% = PI% * 2

    Next I

End Sub

Acquisition sur multidétecteur 128X128 par IEEE 488 en VISUAL BASIC

 But du programme

Il s'agit de lancer une acquisition soit en mode simple (XY), sans regroupement, soit en temps de vol, et de récupérer les data dans des tableaux. On n’utilise pas de neutrons polarisés.

En mode temps de vol, les paramètres seront les suivants :Retard de 5 msec., largeur de canaux de 10µsec., 512 canaux. Une zone N° 1 comprenant les lignes 20 à 25 incluses sera définie. On suppose que la numérotation des cellules suit la fonction suivante :

 N° cellule= N°ligne  x  128 + N° colonne. La zone N°1 comprendra donc les cellules N° 2560 à 3327.  Le reste du détecteur (zone N° 0) sera à l’arrière plan. 

Un cadre affichera l’intégrale des coups en XY et 2 autres cadres afficheront l’intégrale des coups pour la zone 0 et 1.  On suppose que la limite de 231 à partir de laquelle les entiers longs deviennent négatifs n’est pas atteinte. 
Aspect de la fiche programme





Source du programme

Sub Form_Load ()

    Ieinit


    launch 6, "D=01", D$, e%
:Mode XY en BREAK
    launch 6, "S=0,0", S$, e%
:Set 0 et pas de décalage
    SIGMAXY = "NOTHING"

    SIGMATOF(0) = "NOTHING"

    SIGMATOF(1) = "NOTHING"

    GetTOFdata.Enabled = False

    GetXYdata.Enabled = False

End Sub

Sub ModeXY_Click ()

    ModeXY.Enabled = False

    ModeTOF.Enabled = False

    GetTOFdata.Enabled = False

    GetXYdata.Enabled = False

    launch 6, "D=01", D$, e%

    launch 6, "Z0", Z$, e%
:RAZ data set 0
    launch 6, "#", R$, e%
:routage transparent


    launch 6, "D=00", D$, e%
:Mode XY BREAK enlevé
    ModeXY.Enabled = True

    ModeTOF.Enabled = True

    GetXYdata.Enabled = True

End Sub

Sub GetXYData_Click ()

    ReDim XYDATA(0 To 16383) As Long

    Dim integralxy As Single

    GetXYdata.Enabled = False

    iewrit 6, "T0,16383", e%
:lecture des data (65536 octets)
    transmit "UNL UNT MLA TALK6", status%

    rarray XYDATA(0), &HFFFC, l%, status%
:transfert de 65532 octets
    rarray XYDATA(16383), 4, l%, status%

    transmit "UNL UNT", status%

    integralxy = 0

    For i% = 0 To 16383

        integralxy = integralxy + XYDATA(i%)

    Next i%

    SIGMAXY.Caption = Format$(integralxy)

    GetXYdata.Enabled = True

End Sub

Sub ModeTOF_Click ()

    ModeXY.Enabled = False

    ModeTOF.Enabled = False

    GetTOFdata.Enabled = False

    GetXYdata.Enabled = False

    launch 6, "D=03", D$, e%
:Mode TOF en BREAK
    launch 6, "P=5000,100,512", P$, e%
:Init paramètres de TOF
    launch 6, "Z0", Z$, e%
:RAZ data set 0

    launch 6, "#0", R$, e%
:arrière plan zone 0
    launch 6, "#1=2560,3327", R$, e%
:définition zone 1


    launch 6, "D=02", D$, e%
:Mode TOF BREAK enlevé

    ModeXY.Enabled = True

    ModeTOF.Enabled = True

    GetTOFdata.Enabled = True

End Sub

Sub GetTOFData_Click ()

    ReDim TOFDATAZ0(0 To 511) As Long

    ReDim TOFDATAZ1(0 To 511) As Long

    Dim integralZ0 As Single

    Dim integralZ1 As Single

    GetXYdata.Enabled = False

    iewrit 6, "V0", e%
:lecture du spectre de la zone 0 (2048 octets)
    transmit "UNL UNT MLA TALK6", status%

    rarray TOFDATAZ0(0), 2048, l%, status%

    transmit "UNL UNT", status%

    iewrit 6, "V1", e%

    transmit "UNL UNT MLA TALK6", status%

    rarray TOFDATAZ1(0), 2048, l%, status%

    transmit "UNL UNT", status%

    integralZ0 = 0

    integralZ1 = 0

    For i% = 0 To 511

        integralZ0 = integralZ0 + TOFDATAZ0(i%)

        integralZ1 = integralZ1 + TOFDATAZ1(i%)

    Next i%

    SIGMATOF(0).Caption = Format$(integralZ0)

    SIGMATOF(1).Caption = Format$(integralZ1)

    GetTOFdata.Enabled = True

End Sub

Récapitulatif

Résumé des commandes

	COMMANDE
	SIGNIFICATION
	EXEMPLE

	?
	Lecture du menu
	?

	C
	Passage en Mode Calculateur
	C

	M
	Passage en Mode Manuel
	M

	T
	Transfert rapide de data
	T0,799

	X
	Transfert de data étendu
	X0,262143

	S
	Lecture/Init Set et décalage
	S ou S=,4

	V
	Transfert de spectre de TOF
	V17

	#
	Détermination routage
	#2=100,200 ou #

	D
	Lecture/Init d'état acquisition
	D ou D=02

	E
	Lecture/Init des compteurs
	E ou E=0,10

	L
	Lecture de status
	L

	Z
	RAZ data
	Z

	$
	Lecture/écriture data
	$0000F=564AD390

	*
	Lecture/écriture routage
	*0000 !

	R
	Upload/Download routage
	R=0,65535

	P
	Lecture/Init paramètres de TOF
	P ou P=1000,20,250


Paramètres d'accès

En RS232, paramètres de connexion: 9600 bds, 7 data bits, 1 stop, Parité even
	POSITION DU ROTACTEUR
	ADRESSE PRIMAIRE IEEE
	CODE D’ACCES RS232

	0
	DEFAUT(6)
	DEFAUT(x)

	1
	1
	b

	2
	2
	d

	3
	3
	e

	4
	4
	f

	5
	5
	c

	6
	6
	x

	7
	7
	g

	8
	8
	h

	9
	9
	t

	A
	10
	u

	B
	11
	v

	C
	12
	w

	D
	13
	i

	E
	14
	j

	F
	15
	k





Tableau de contrôles Check1()





Bouton ReadState





FORM











SIGMATOF()








SIGMAXY























POUSSOIR RESET K





POUSSOIR RESET CPU





IEEE 488





STOP1 STOP2 OUTPUT





E1/E2 INPUT





SYNCHRO T0 INPUT





MINI DIN RS232





DATA INPUT





TEMOIN D'ACQUISITION








X16 /S1 INPUT





X17 /S2 INPUT





HALT INPUT





STOP INPUT





E1/2





S1/2





1  STOP   2
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