DOCUMENTATION DU PROGRAMME DE PILOTAGE DES SPECTROMETRES

Ce fichier est stocké en ’www-llb.cea.fr\prism\programs\spectrodriver’

Quelques règles à suivre pour le suivi du projet

Règle n°1 :

A chaque modification d’une unité, ajouter dans l’en-tête une ligne :

· Date, modification (n° de ligne) ou commentaire plus exhaustif

Si possible E-mailer la modification à « fott@cea.fr »

En précisant le nom de l’unité, la machine/le répertoire où la modification a été faite et ce en quoi consiste la modification.

Règle n°2 :

Pour rapporter les bugs, envoyer un rapport de bug à « fott@cea.fr »

Règle N°3 :

Les répertoires de travail sont les suivants :

\\programmation\SpectroDriver : contient les sources du programme de pilotage

\\programmation\Common : contient les sources des unités communes à tous les projets

\\programmation\Composants : contient les sources des composants nécessaires à la compilation du projet

Le répertoire de sortie des .dcu et des .exe EST c:\exec

Le répertoire des séquences par défaut devient c:\sequences
Dès qu’une modification est jugée stable (après quelques jours ou semaines d’utilisation) elle peut être transférée dans les fichiers sources stockés sur ’www-llb.cea.fr\prism\programs\spectrodriver’

Ne pas oublier de signaler la modification à fott@cea.fr (pour pouvoir la répercuter aux autres versions déployées)

Un serveur CVS est disponible sur //unix/prism/delphi_dev :
Pour son utilisation voir avec fott@cea.fr.

Base de registre

Pour la sauvegarde des données: (voir BoiteNoire )

On utilise des champs de la base de registre                                              

· currentFile : fichier de data en cours       (type chaine)                                            

· RepertoireManip : repertoire courant de la manip en cours  (type chaine)

· IndexFichier : dernier index utilisé pour la sauvegarde des spectres (type Dword)

Ces champs sont stockés sous la clef  \PilotageManip 

Pour le moment il faut créer cette clef « à la main » !

(HKEY_USERS.Default.PilotageManip)

PROBLEME : comment cela se passe-t-il avec W2000?

Configuration de la database

La base de données contenant les informations sur la manip doit porter le nom suivant « dataBaseManip »

Il est souhaitable (mais non obligatoire) qu’elle soit stockée sous c:\programmation\DataBaseManip.

Elle contient les tables suivantes :

· Moteurs

A COMPLETER

VCL/composants nécessaires

Dans le pack VCLPilotageManip (sources stockées dans Program Files\Borland\composants)

(il contient tout ce qui est utile au programme de pilotage) (CREER DES ICONES)

· [Editreal]

· [xyGraph]

· [xyHolder]

· [comRS232]

· [MultiMemo]

· [grilles]

· [controlesDivers] contient les composants suivants : Tperbox 
(ex. clacon) 

· [Parser] : un parseur basic avec quelques améliorations de Claude

PROBLEMES A RESOUDRE :

Sur une machine neuve : VCLPilotageManip ne s’installe pas correctement :

Il faut installer xygraph et le parser séparément ? ! ? cause inconnue

Il faut aussi rajouter c:\res\owncon.res

[Graphics32] pour l’affichage des graph2D (à installer en séparément)

Unités de base indispensables du programme.

[PilotageManipMainForm] (ex: deuxdtestfi1)

fiche parent du programme de pilotage

[BoiteNoire] (ex: Boiten) 

gestion de la sauvegarde des data

[Graph1D] (ex: graph2)

fenetre d’affichage de graphes 1D

[Graph2D] (ex: deuxdfi1)

fenetre d’affichage de bitmaps 2D

[interpreteur](ex : interpret)

[interfaceMoteurs] (ex: moteurfi1)

Dernière version : du 30.05.00 (disp. sur PRISM) a mettre à jour sur PAPOL

[comptage2D] 

[comptage2DTOF]

[dialogNewSpectrum] (ex :Dialogboxfi1)

[dialogaddspectrum] (ex:dialogadd)

[suiviAcquisitionPRISM] (ex :pacompt)

[dialogdebut]

[editdata]

[EditFenetresBase] (ex: editexpfi1)

[EditFenetresBaseParam] (ex: editfenetre)

[editMoteursBase] (ex: editmotfi1)

[operations]

[RMNbases]

[RMNacquisition]

[visu_polarisation]

[setzerodialog]

[sommespectre2D] (ex: sommefi1)

[functionsliste] (ex: functionlistfi)

[suividesvariables] (ex :suividevarfi1)

[VariableListe] (ex: variablelistfi1)

Interface GPIB

Pour le moment le programme ne fonctionne qu’avec les cartes Keythley CEC

Il faut que IEEE_32M.dll figure dans le chemin de recherche de windows (ex. windows\system)

Drivers

[AT_AOMIO]

carte d’acquisition RMN sur PAPOL

[DafMTMX]

carte de comptage sur PAPOL

[EUROPSD]

carte de comptage multicompteur PAPOL

[GPIB_CEC]

interface Keithley GPIB

[CLET183]

source de courant 18V 3A (3 voies)

[TTI3510]

source de courant 35V 10A

[BOSS508]

source de courant bipolaire 8A

[ITC4drv] (+fiche)
controleur de temperature ITC4 (Oxford)

[ATSR200]

controleur de temperature ATNE

[carteMicro]

carte de comptage sur PRISM

En stock

[EditFenetresBaseParam] (ex:editfenetre)

[testacqmicrostrips] (ex : testacqfi1)

Fonctions et variables de l’interpréteur

{variables de comptage}

if suiviPRISMForm<>nil then begin

addvariable('Nupup',0,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('Nupdo',1,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('Ndoup',2,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('Ndodo',3,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('Mupup',0,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('Mupdo',1,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('Mdoup',2,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('Mdodo',3,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('Tupup',0,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('Tupdo',1,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('Tdoup',2,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('Tdodo',3,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('up',4,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('do',5,0,0,0,'',tobject(@rien));

addvariable('temps',4,0,0,0,'',tobject(@fixtemps));

addvariable('Tu1',1,0,0,0,'',tobject(@comptcond));

addvariable('Tu2',2,0,0,0,'',tobject(@comptcond));

addvariable('Tu3',3,0,0,0,'',tobject(@comptcond));

addvariable('Tu4',4,0,0,0,'',tobject(@comptcond));

addvariable('Cl1',5,0,0,0,'',tobject(@comptcond));

addvariable('Cl2',6,0,0,0,'',tobject(@comptcond));

addvariable('Cl3',7,0,0,0,'',tobject(@comptcond));

addvariable('Cl4',8,0,0,0,'',tobject(@comptcond));

end;

{variables internes}

addvariable('timer',100,1,0,0,'',tobject(@fixtimer));

Fonctions

('addpt',tobject(@addpt));

('acqsimple',tobject(@acqsimple));

('waitchamp',tobject(@waitchamp));

('waittemp',tobject(@waittemp));

('waitmotors',tobject(@waitmotors));

('pause',tobject(@pause));

('clearspectre',tobject(@clearspectre));

('addspectre',tobject(@addspectre));

('addconditions',tobject(@addcond));

('addcomment',tobject(@addcomment));

('addangles',tobject(@addangle));

('savespectre',tobject(@savespectre));

('polarisation',tobject(@polarisation));

('typecompt',tobject(@typcompt));

('flippers',tobject(@fixflip));

Labels : de la à lz

PROBLEME a RESOUDRE : on ne peut pas mettre de signe « = » dans une string dans l’interpréteur

Flags :

flagwaitchamp:=false;

flagwaittemp:=false;

flagwaitacquis:=false;

flagwaitmotor:=false;

Problèmes rencontrés lors d’une nouvelle installation de Delphi

Donner c:\exec comme chemin de bibliothèque (les composants compilés arrivent là, normalement!)

Sinon c’est la que vous devez les envoyer.

Package Graphics32 :

Rajouter le chemin de la bibliothèque Graphics32 dans « chemin de bibliothèque » ou les copier dans c:\exec.

Dans la dernière version, certaines méthodes ont disparues (solutions : accolades)

Package MtxVec :

Il faut compiler soi-meme MtxVecEdit et mettre le dcu et le dfm dans $Delphi\lib

Mettre autorepaint entre accolades pour que ca compile

Si vous avez TeeChart, ca peut marcher avec l’éditeur de matrices 2D.

Types

Type  { utilisé pour l'enregistrement au format PAXY }

          { assure la compatibilité avec les programmes de traitement anciens }

    Paxy=record

    
entete:array[0..255] of char;

    
data:array [0..127,0..127] of word;

end;

Type

    Points = record

    
mon:real;  { moniteur }

    
x:real;



    
y:real;

    
z:real;

end;

Type

    spectsav=record

    

X:integer; { ? ? }

    

Y:integer;

    

nom:string[20];

    

com:string[100];

    

typX:string[6];

    

typY:string[6];

    

indexX:integer;

    

indexY:integer;

    {data:array of array of points;} { ? ? }

end;

Type { type permettant de décrire tous les types de spectres }

    spectre=class(tobject) 


    

data:array of array of points; 


{ les points proprement dits, tableau 2D}

    

indexX, indexY:integer;



{ ? ?}

    

property X:integer read fx write fx;


{ taille en X du tableau

}

    

property Y:integer read fy write fy;


{ taille en Y du tableau

}

    

property Nom:string read fnom write fnom;

{ nom du spectre


}

    

property Comment:string read fcom write fcom;
{ commentaires sur le spectre
}

    

property typeX:string read ftypX write ftypX;
{ type des coordonnées X

}

    

property typeY:string read ftypY write ftypY;
{ type des coordonnées X

}

{ ca peut etre : « raw » i.e. index des pixels du détecteur, « theta », « q », « lambda », « temps », … }

    

procedure clear;

    

function total:real;



{ intégrale du spectre

}

    

procedure minmax(var min:real;var max:real);

    

procedure savetofile(filename:string);

    

procedure readfromfile(filename:string);

    

procedure savetoPAXY(path,titre,nom,date,heure,temps:string;index:integer);

    

procedure readfromPAXY(filename :string;var titre,nom,date,heure,temps:string);

end;

Fusion et mises a jour des différentes version du programme

Mettre à jour boiteNoire à partir de PAPOL (fait le 31.10.00 dans DEV)

Mettre a jour Editdata à partir de PAPOL (fait le 3.11.00 dans DEV)

Mettre a jour « interfaceMoteurs » sur PAPOL à partir de PRISM

Mettre à jour le fichier source de démarrage « PilotagePRISM » et le renvoyer sur PAPOL

Mettre a jour « suiviPRISMform » sur PAPOL

Fusionner « Operations » et la renvoyer sur PAPOL

A mettre a jour sur PAPOL : [ITC4drv] avec une fiche associée, [ATSR200], [carteMicro]

(Envoyé à Edouard le 3.11.2000)

La référence à « vcl_ott » dans « comptage2DTOF » doit disparaître ainsi que dans le repertoire DEV

(FAIT sur PRISM le 3.11.2000)

L’appel à xyGraph dans le source doit disparaître (FAIT sur PRISM le 3.11.2000)

Faire passer « padagen » dans  « EditData » et supprimer toute référence à « padagen » (+supprimer le fichier du répertoire DEV)

· MAJ InterfaceMoteurs, BoiteNoire, Graph1D 

(FAIT sur PRISM le 3.11.2000)

Supprimer les références à « clacon » (graph2D, graph1D, EditMoteurBase, EditFenetresBaseparam,  Comptage2DTOF) (FAIT sur PRISM le 3.11.2000)

Se débarrasser des boites « EditNum » et leur préferer « spinEdit » 

(FAIT sur PRISM le 3.11.2000) (seule unité modifiée « graph2D »)

On se débarrasse des composants DCcombobox, DcctrlGrid et graph1D de VCLPilotageManip

(FAIT sur PRISM le 3.11.2000) 

Il y a un problème avec P10build.pas : il demande toujours a avoir accès à c:\programs files\borland\composants\claudepack ? ! ?

Il s’agit d’un simple problème de chemin de sortie des dcu ; la bibliothèque a été recompilée

(FAIT sur PRISM le 3.11.2000) 

Suppression de l’appel à « DBClaude » (FAIT sur PRISM le 3.11.2000)

La purge de c:\exec permet de mettre à jour tous les DCU et de vérifier s’il n’y a pas de problèmes de configuration et s’il ne manque pas de fichiers sources.

Vérifier l’utilisation de DB, DBTables etc …

Mettre au clair l’initialisation de SetInputEOS et SetOutputEOS pour le bus GPIB

(pour le moment c’est fait dans l’unité des moteurs)

Quand on est en échelle Log, se débarrasser des points en 0 pour que la courbe s’affiche quand meme…

Ajouter des possibilités de fit des courbes :

· fit gaussien

· fit des scans en translation

01.02.01 : FO : mise à jour de l’initialisation de graph1D (FAIT sur PRISM)

Check continue button

Fait sur PRISM : 01.02.01 : FO : correction. A TESTER

*** Faire des vérifications de syntaxe sur l’interpréteur ***

VERIFIER LES ESPACES SURTOUT ! ! !

Poster la modif du zéro quand on fait la modif du zéro ! ! !

(en cas de crash on perd les positions des zeros)

1.2.01 : normalement on ne devrait pas, il doit y avoir un problème lors du postage des data dans ‘selection ‘

Autre possibilité : lors d’un crash, le programme poste n’importe quoi.

Ou bien c’est EditMoteurBase qui interfère

12.01.01 : FO : passage de la déclaration sreg=’/pilotageManip’ de boiteNoire à Editdata
améliorer la gestion des validations dans la grille des positions moteurs

parfois le dernier point n’est pas mesuré

vérifier le fonctionnement du graph1D, fonctions de zoom entre autres

améliorer le formatage de l’affichage des angles + titre des colonnes

02.02.01 : FO : affichage des angles avec plus de précision, A TESTER

L’affichage des positions moteurs ne prend pas la valeur « valeur » mais la valeur « but »

02.02.01 : FO : la vraie valeur de la position est dans moteurVal



exemple : « theta » contient la valeur demandée, « thetaVal » contient la vraie valeur




  il faudrait faire acqimple[2,thetaVal,2thetaVal]
changer le richedit de la boite noire pour que les data s’affichent perpétuellement
modification data[x,y] en data[x,y,0] dans

EuroPSD,

RMNacquisition,

PilotageManipMainForm,

Testacqfi,

changement tdeuxdform en tGraph2Dform dans

PilotageManipMainForm,

Pilotagemanip

modifications sur l’interpreteur :

voir note sur interpreteur.pas 

Unités disponibles dans le programme de pilotage et leurs fonctionnalités

ITC4drv (MAJ le 18.7.2000)
RegulationTemperature (MAJ le 18.7.2000)

Gpib_ce

{ pilotage de la carte GPIB }

Operation (MAJ le 30.05.2000)
{ unité contenant les procédures permettant de piloter tous les devices connectés à la manip }

uses

  Db, DBTables, StdCtrls, Spin, PBSpinEdit, TTI3510, CLET183, PBNumEdit,

  ExtCtrls;

boiten

{ gestion de la boite noire de sauvegarde des data }

{ 04.02.2000: modification de la gestion de l'ouverture des fichiers }

{             Bug mineur: le chemin complet du fichier de data s'affiche systématiquement }

uses

   StdCtrls, ComCtrls, ExtCtrls, Menus,padagen,registry;

SuiviAcquisitionPrism

{cette unité gère le comptage simple

Elle reçoit les ordres extérieurs

démarrage d'un comptage qui s'effectue en fonction

des parametres typpolar,typcompt, tempstotal

et temps unitaires

le timer lit regulièrement les données et le cas échéant change le comptage

En cas de fin de comptage ou nbre de coups atteints,

il y a un transfert des données dépendant de l'existence

d'un multidétecteur ou non}

uses

  Grids, StdCtrls, Spin,ExtCtrls,registry,GPIB_CE, Menus,operations, BOSS508;

interpret

uses

   ExtCtrls, multimemo, Parser10, StdCtrls, Menus, Db, DBTables,editdata;

moteurfi1

{ pilotage des moteurs }

uses

  Windows, Messages, SysUtils, Classes, Graphics, Controls, Forms, Dialogs,

  StdCtrls, Menus, DBTables, DB, ExtCtrls,padagen,

  Grids, grilles,GPIB_CE;

===================================================

Interface avec l’utilisateur

Réflectivité :

· Une fenêtre d’affichage des courbes avec possibilité de manipulations simples (sommes, soustractions, comparaison, normalisation)  A 1 dimension ! !
A VOIR : operations plus complexes ? types correction % eclairement, FFT
En abscisse, possibilité de choisir son type d’abscisse : angle, deplacement, qz, temps, tension (cela suppose simplement que les courbes sont constituées de couples de points) => quid de la supersposition des courbes (probleme mineur)

· Fenetre de visualisation 2D (pour multicomptages)

· Fenetre de contrôle des positions des moteurs (BOF, pas indispensable) SI

· Fenetre de contrôle de la temperature

· Fenetre de contrôle des etats de spins et des temps de comptage (ensemble ou séparés)

· Fenetre graphique de definition des scans

· Programmation des scans comme sur le squid avec des pas variables (particulièrment utilse pour les balayages en champ par ex.

· Definition des temps de comptage

On veut un programme générique qui permette d’utiliser la manip sans recompilation :

La configuration  de la manip doit être stockée à part : fiche de database :

Dans la database, la catégorie principale est la fonction de l’appareil. I il faut stocker dans la database la description de l’appareil en fonction de sa catégorie

Pour une manip donnée : 

EXEMPLE DES FONCTIONS UTILES

	Fonction de l’appareil
	Appareil utilisé
	Interface/Adresse
	Canal 
	Remarque

	TemperatureControl
	ITC4
	RS232 1
	1
	L’appareil qui sert à contrôler la température (Régulation)

	
	Conductus
	GPIB X
	1
	

	
	ATNE
	GPIB X
	1
	

	TemperatureReading
	ITC4
	RS232 1
	2
	Lecture de température auxiliaire mais sans régulation

	
	Conductus
	GPIB X
	1
	

	
	ATNE
	GPIB X
	1
	

	
	ATNE
	GPIB X
	2
	

	Flipper1H
	Convergie
	GPIB X
	1
	Alimentation pour la bobine horizontale du flipper

	
	Thunderley
	GPIB X
	n.r.
	Le channel est non relevant

	Flipper1V
	Convergie
	GPIB X
	3
	Alimentation pour la bobine Verticale du flipper

	Flipper2H
	Convergie
	GPIB Y
	1
	

	Flipper2V
	Convergie
	GPIB Y
	2
	

	MagneticFieldL
	Thunderley
	GPIB X
	
	Champ magnétique Longitudinal

	
	Multimag
	RS232 2
	
	

	
	IPC100
	GPIB X
	
	Alim Supra Oxford

	MagneticFieldT
	Multimag
	RS232 2
	
	Champ magnétique Transverse

	MagneticFieldP
	Thunderley
	GPIB Y
	
	Champ magnétique Perpendicular

	
	
	
	
	

	CurrentSource1
	Thunderley
	GPIB Y
	1
	Une source de courant auxiliaire

	
	K195
	GPIB X
	
	

	CurrentSource2
	
	
	
	

	VoltageSource1
	Thunderley
	GPIB Y
	2
	

	VoltageSource2
	DAC
	PIA 1
	1
	Pour piloter une source avec une tension analogique (typ. DAC sur PIA pour piloter alim HT ou alim 15A.)

	VoltageReading1
	K2000
	GPIB 1
	1
	Un voltmètre

	VoltageReading2
	K2000
	GPIB 1
	2
	

	CurrentReading1
	
	
	
	Un multimètre

	CurrentReading2
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	Moniteur
	Daffodil
	GPIB X
	?
	Moniteur de coups

	Detector
	Simple (Daffodil)
	
	
	Détecteur de coups (neutrons)

	
	Multi
	PIA
	
	

	
	Multi (Daffodil)
	
	
	

	
	
	
	
	


· quid de la transition entre Carbone et Pt… :  Changer le fichier de config ? en swappant simplement le numero du canal sur lequel se fait a config

· pilotage du champ est-ce qu’on distingue entre champ horizontale, perpendiculaire et vertical : OUI !

· on peut imaginer utiliser le Multimag sur 2 lignes : jonglage avec Theta ! ! A VOIR

· Probleme si deux sources simultanée : ex. petites bobines a air et bobines supra… HEU…

· Faut-il dissocier cette base de la base des moteurs A VOIR

· Quelle limite faut-il mettre sur le nombre de Current/Voltage Source ou Current/Voltage Reading ? Typ. Problème avec K2000 multicanal.

· On pourrait etre plus general en créant des canaux « virtuels » pour les sources de courant et de tension.
Les canaux pourraient être distribués sur différents appareils

Autre appareils auxquels il faut songer :

Detecteur photodiodes

Moteurs

	Function
	Interface
	Address
	Position
	Start
	Stop
	Zero
	ButéeMin
	ButéeMax

	Theta
	Daffodil
	1
	
	
	
	
	
	

	
	PIA1
	
	
	
	
	
	
	

	DeuxTheta
	
	2
	
	
	
	
	
	

	TiltSample
	
	3
	
	
	
	
	
	

	TranslSamp
	
	4
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	


On stocke toutes ces informations (Pos, Start, Stop…) dans la database parce que ca permet de les garder a jour pour la fois suivante.

Problème : est-ce que l’update est assez rapide/sinon a quelle fréquence fait-on les updates ?

NIVEAU 0 : Unités bas niveau de pilotage/contrôle des ports I/O du PC

Interface GPIB : majorité des appareils (utiliser unité déjà existante)

Unité <GPIB>

La gestion des erreurs bas niveau est intégrée à cette unité


Function GPIBInit ;

Vérification que les appareils décrits dans la database sont tous presents (lecture dans la base de donnée des appareils GPIB branchés et vérification qu’ils répondent)


Function GPIBSend (address, commande :string) : byte ;

INPUT : 
device address




String : chaine de commande


OUTPUT : 
la chaine ‘commande’ est envoyée a l’appareil




Byte : description de l’erreur ? (A DEFINIR)

Function GPIBRead(address, commande :string) : byte

INPUT : 
device address




String : chaine de commande


OUTPUT : 
la chaine ‘commande’ est envoyée a l’appareil




Byte : description de l’erreur ? (A DEFINIR)

Interface RS232 : ITC4, multimag (Y/N ou bien on passe par la DDE a voir)

(Utiliser l’unité déjà existante)


Function InitRS232(PortNumber) ;


Function RS232Send(PortNumber, Commande :string) :byte


Function RS232Receive(PortNumber, String) :byte

Interface PIA : convertisseurs A/N, commandes numériques

Utiliser unité Kerr


Function InitPIA(PortNumber,type);

INPUT : PortNumber : le numéro du port (de 1 à 4)


Type : définir le port en entree ou en sortie


Function PIASend(PortNumber, Commande :string) :byte


Function PIAReceive(PortNumber, String) :byte

Interface Parallèle : pilotage relais ou autre truc TTL simple

Utiliser unité existante (resistivité)


Function InitLPT(PortNumber,type); (inutile)

INPUT : PortNumber : le numéro du port (de 1 à 4)


Type : définir le port en entree ou en sortie


Function LPTSend(PortNumber, Commande :string) :byte


Function LPTReceive(PortNumber, String) :byte

Niveau 1 : contrôle des appareils interfacés (commandes simples)

Il semble difficile de faire des commandes génériques pour les différents types d’appareils.

A ce niveau, les commandes sont différenciées en raison de la diversité des appareils. On reste en assez bas niveau.

Contrôleurs de température :

Unités : KELVIN (pour les valeurs lues et les valeurs écrites)

ITC4 

Cette unité ne sait pas quelle est l’adresse de l’appareil (celle-ci doit être fournie par l’unité appelante)


Function ReadTempITC4(adresse, channel, valeur)


Function SetTempITC4(adresse, channel, valeur)


Function DisplayTempITC4(adresse, channel, valeur)

Conductus

Cette unité ne sait pas quelle est l’adresse de l’appareil (celle-ci doit être fournie par l’unité appelante)


Function ReadTempConductus(channel, valeur)


Function SetTempConductus(channel, valeur) 


Function DisplayTempConductus(adresse, channel, valeur)

ATNE : 4 channels


Function ReadTempConductus(channel, valeur)


Function SetTempConductus(channel, valeur) 

Problème de la conversion en Kelvin, comment on fait ?

Alimentations de tension/de courant

Unités : AMPERES et VOLTS

Convergie


Function SetConvergieON(adresse)


Function SetConvergieOFF(adresse)


Function SetConvergieCourant(adresse, channel, value)


Function SetConvergieTension(adresse, channel, value)

Thunderley


Function SetThunderleyON(adresse)


Function SetThunderleyOFF(adresse)


Function SetThunderleyCourant(adresse, channel, value)


Function SetThunderleyTension(adresse, channel, value)

BOP réversible


Function SetBopON(adresse)


Function SetBopOFF(adresse)


Function SetBopCourant(adresse, channel, value)


Function SetBopTension(adresse, channel, value)

Alimentations Haute tension (passage par DAC sur carte PIA)


Function SetThunderleyON(adresse)


Function SetThunderleyOFF(adresse)


Function SetThunderleyCourant(adresse, channel, value)


Function SetThunderleyTension(adresse, channel, value)

Pilotage  des moteurs

Moteurs LLB interface par Daffodil

Cartes moteurs sur Port PIA (voir Kerr)

Daffodil

Function DaffodilInit ;

Function SendTo(n° moteur, position) :byte

INPUT : 
n° moteur : l’adresse du moteur que l’on souhaite déplacer 




Position : la position ou on souhaite l’envoyer

OUTPUT :
byte : erreur indiquant si on est en butée, si le moteur n’existe pas a cette adresse.

Function ReadPosition(n° moteur) :position ;

Cartes Europes

Detecteurs/compteurs

Daffodil

Flippers

On met les commandes de flipper sur le même niveau  (niveau fonctionnel)

Ce splitting des fonctions permet d’envisager le réglage automatique des flippers.

Il faudra distinguer en fonction de l’alim branchée

Flipper1H_ON_Convergie(adresse,channel) ; 

Ou 
Flipper1H_ON_Thunderley (adresse) ; 

Idem avec

Flipper1V_ON_XXX

Flipper1V_OFF_XXX

Flipper2H_ON_XXX

Flipper2H_OFF_XXX

Flipper2V_ON_XXX

Flipper2V_OFF_XXX

Fonction de réglage des courants :


Flipper1H_Current_Convergie(adresse, channel)

Ou
Flipper1H_Current_Thunderley(adresse, channel)

Etc…

Ca permet de faire un réglage automatique des flippers.

Niveau Azote/hélium

A voir en fonction du bidule

Pilotage du champ (écrire les fonctions pour les trois directions de champ)

Unités : mT

Multimag


Function InitMultiMag


Function MultimagSetChampL(adresse, valeur) (pas possible !)


Function MultimagSetChampT(adresse, valeur) :byte


Crée un champ transverse


INPUT : 
adresse, port serie sur lequel est branché le multimag




Valeur du champ en mT


OUPUT :
byte : message d’erreur ;


Function MultimagSetChampP(adresse, valeur)

IPC100


Function InitIPC100


Function SetChampL_IPC100(adresse, valeur) (pas possible !)


Function SetChampT_IPC100(adresse, valeur) :byte


Crée un champ transverse


INPUT : 
adresse, port serie sur lequel est branché le multimag




Valeur du champ en mT


OUPUT :
byte : message d’erreur ;


Function SetChampP_IPC100(adresse, valeur)

Utilisation des types énumérés

Niveau 2

Une seule unité sur ce niveau qui est charger de diriger les commandes « génériques » simples décrites ci-dessous en fonction de la configuration de la manip ; càd l’unité regarde dans la database et s’adresse à l’appareil ad hoc. La définition de ces commandes génériques est cruciale ; c’est elle qui assure l’évolution du système.

Uniquement les fonctions simples sont autorisées.

C’est cette unité qui permet la portabilité. 

C’est elle qui connaît les adresses des différents appareils.

Deux fonction principales

Function Execute(commande: string) :byte ;

Function ExecuteBatchFile(file) :byte ;


Decompose le fichier et lance execute

Definition des fonctions génériques 

Flippers

Flipper1_ON

Flipper1_OFF

Flipper2_ON

Flipper2_OFF

Température (unité K)

ReadTemperatureRegulation

SetTemperatureRegulation

ReadTemperatureControl1

ReadTemperatureControl2

DisplayTemperatureControl1

DisplayTemperatureControl2

DisplayTemperatureRegulation

Moteurs
Move(nameOfTheMotor, Position) ;


Faut-il attendre que le moteur soit arrivé pour redonner la main ? NON

SetZero(nameOfTheMotor) 

GetPosition(nameOfTheMotor) : value

Champ (unité mT)

SetChampL(value) ; 
{ on attend pas que le champ soit à sa valeur pour redonner la main, c’est a l’unité 

suivante de vérifier quand le champ a sa bonne valeur }

SetChampT(value)

SetChampP(value)

ReadChampL(value)

ReadChampT(value)

ReadChampP(value)

Niveau 3 : gestion des ordres complexes

Interpréteur de commandes proprement dit.

La syntaxe est susceptible de changement, ce ne sont que des strings (heu… à voir)

Ex. « move theta 300 » au lieu de « move(theta,300) »

Cette unité a pour rôle de lancer les commandes simples, de la synchromisation de appareils, du lancement de scans typiquement en position ou en temps.

C’est dans cette unité que sont stockés les « états de la manips » : temps de comptage, etats de spin…

On force mêmes les ordres simples a passer par la 

DANGER : il faut se méfier que les contraintes sont très différentes entre les manips.

Commandes  (avec tous les alias possibles bien sûr):

SetTempRegul 100
{ fixe la temperature a 100K }

ReadTempRegul

ReadTempCtrl1

ReadTempCtrl2

DispTempCtrl1 

DispTempCtrl2

F1ON


{ flipper 1 on }

F2OFF


{ flipper 2 off}

SetTension1 23.5

{ met la tension 1 à 23.5 Volts }

SetCurrent1 1.2

ReadTension1

ReadTension2

Mouvements possible : THE, 2TH, TRA, TIL (un peu court comme abbréviation)

Set Pos Theta 200 (ou THE voire T) ou (theta = 200) ou THE=200

Set Pos 2Theta 300 (ou 2TH ou 2T)

Set New Theta 200
{le zéro est changé de telle sorte que cette position devienne 200}

Scans simples

Scan T2T 100 :10 :200 
{ scan theta/2theta de 100 a 200 par pas de 10 }

Scan THE 200 :10 :300
{ ou RC pour rocking curve }

Scans entrelacés

Iscan T2T 100:10:200 FIELDL –1:0.1:+1
{I for interfaced}

Spin Mode ++,--,-+

Problème des scans entrelacés, des scans en parallèle

>> IScan Theta

Il faut synchroniser les ordres données avec la feuille de moteurs !

Quelle technique de synchro ? database semble bien…

EN plus ca permet de garder les positions précédentes ou bine des réglages pour certaines config particulières.

PBL : TEMPS d’accès ? ! ? !

On peut imaginer des fonctions plus élaborées :

TT = 600



{ temps total d’acquisition }

POL = ‘++,--,-+’

T++ =20

T-- =30

T-+ =40 

FOR THE=100:10:200


FOR FieldL=-1 :0.1 :-0.2

AQ
{ acquisition (avec les paramètres définis ci-avant) }


ENDFOR


FOR FieldL=-0.2 :0.01 :-0.2



AQ


ENDFOR


FOR FieldL=0.2 :0.1 :1



AQ


ENDFOR

ENDFOR

L’avantage évident est la souplesse du système et la possibilité de programmer des séquences complexes et des scans entrelacés a volonté avec champ et température variable

MAIS Le désavantage semble être la complexité de l’interpreteur (a voir)

AUTRE POSSIBILITE : se baser sur un langage fonctionnel

Exemple :

Scan(theta,100,10,200,operation) 
{ fonction executant un scan theta de 100 a 200 par pas de 10 et executant 

« opération » }

Les scans entrelacées deviennent simplement

Scan(2theta,0,200,20,(Scan(theta(100,10, 200, AQ)))))

Ca devient très vite lourd et ca apparaît moins fonctionnel ! Inutilisable pour des operations complexes.

Niveau 4 : ce que l’utilisateur voit vraiment

Panneau de commande moteurs

Il est crée au demarrage a partir de la database des moteurs

Les position de départ et fin sont aussi stockées dans la database ca permet de retrouver la config une fois que le programme a été relancé.

Création de cette fen^tre en dynamique

Fenêtre de gestion des courbes

Standard 

Echelle des absisses doit avoir un sens physique.

Autoscale (sur une ou deux courbes)

Curseurs, zoom…

Operations simples sur les courbes (via un interpreteur basique) ; cet interpreteur est distinct de l’interpreteur principal)

Fenêtre de commande interactive

Permet d’utiliser toutes les commandes génériques définies ci-avant

Celle(ci sont dirigées directement sur l’interpréteur)

Exemple :

>> Set Pos Theta 200

ok

>> Set TT 1

ok

>> Scan Theta 100 :10 : 120

100 1546

110 1478

120 7879

ok

>> Set Pos Theta 112

>> Set New Theta 200

(le zero est changé de telle sorte que cette position devienne 200)

>> Spin Mode ++,--,-+

>> Scan RC

>> Scan T2T

>> IScan Theta T2T

Si c’est pas précisé, utiliser ce qu’il y a dans le tableau des moteurs.

Il faut synchroniser les ordres données avec la feuille de moteurs !

Quelle technique de synchro ? database semble bien…

EN plus ca permet de garder les positions précédentes ou bine des reglages pour certaines config particulières.

PBL : TEMPS d’acces ? ! ? !

Boite noire

Standard

Nom du répertoire de sauvegarde en local.

Un nom de fichier de sauvegarde local à la boite (celui-ci peut etre changé a tout moment)

Possibilité de rajouter des commentaires (seulement a la suite ; A discuter)

Les data en ligne sont sauvegardées a chaque acquisition (aussi souvent que possible)

Fenetre de visualisation 2D (pour multicomptages)

Fenêtre de contrôle de la température

Affichage en live des températures (MAJ toutes les secondes par ex.)

On peut imaginer de créer le tableau de manière dynamique (en fonction des appareils branchés)

	
	Value (K)
	Setpoint

	TempRegul
	123
	4

	TempCtrl1
	126
	-

	TempCtrl2
	234
	-


Fenêtre de contrôle des états de spins et des temps de comptage 

Idem au truc existant AVEC mode de comptage en plus (temps, moniteur)

Fenêtre graphique de définition des scans

Programmation des scans comme sur le squid avec des pas variables (particulièrement utile pour les balayages en champ par ex.

Un peu flou pour le moment

PROPOSITION

	Niveau
	Type
	Start
	Step
	Stop

	1
	T2T
	100
	10
	200

	2
	FieldL
	-1
	0.1
	-0.2

	2
	FieldL
	-0.2
	0.01
	0.2

	2
	FieldL
	0.2
	0.1
	1

	OU
	
	
	
	

	1
	2TH
	0
	1000
	100

	2
	THE
	-100
	
	

	OU
	
	
	
	

	1
	T2T
	0
	15
	1000

	1
	T2T
	1000
	30
	2000


Avantages : simplicité en particulier pour définir des scan avec pas variables mais autant utiliser un batch dans ce cas

Désavantage : manque de souplesse ! ex . dans le deuxième cas, THE depend de 2TH !

CETTE FENETRE = MOYEN

Les scans non triviaux doivent obligatoirement passer par un batch (scans entrelacé )

Probleme de la communication entre fenetres.

Probleme de synchronisation entre les appareils.

Stockage des data ?

Fichier journal des opérations executées pendant la session (typiquement la boite noire classique)

Tout est sauvegardé systématiquement (comme en réflectivité ou sur le Kerr)

C’est ok uniquement pour les mesures « simples ». On se limite a des mesures 1D

Dans le cas de mesures complexes : sauvegarde du nom du fichier contenant les data 2D

Data2D :

1 possibilité : sauvegarde incrémentale comme sur EROS

Format du fichier :

Conditions de la mesure

Positions des mouvements, température, champ, etats de spin,

Taille de l’image

Sauvegarde en binaire.

Interpréteur : une seule version ? OUI

Dernière modifs sur Prism le 5.06.01

EditData : problème avec VCF1

Distribution devient difficile sur NT et Terminaux X si il faut mettre des ActiveX

Autre solution : directive de compilation/création de l’objet VCF1 pour assurer une compatibilité entre les deux versions

Ou 2 versions...

EL : finir les opérations de traitement des spectres

coupes circulaires

Sauvegarde : 

· sauvegarde des champs de paramètres

· test de la robustesse des sauvegardes 2D et 3D

Graph2D :

Masquages, 

Graph1D :

FO : mise a jour et correction des bugs

Sauvegarde 1D

BUG : addpt marche plus

Declaration des spectres par defaut : elle doit se faire dans les unités spécifiques a la manip

