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Bonjour,


Je crois que les automaticiens ne sont pas légion sur linuxfr.org mais je ne désespère pas de les y amener comme je ne désespère pas de les amener à utiliser et créer du logiciel libre, en Ada qui plus est. We will rock you…


"Ada for Automation" (A4A en version courte) est un cadre applicatif, ou framework, pour la conception d’applications d’automatisme industriel dans le langage Ada. Il s’appuie sur la bibliothèque libmodbus pour permettre de réaliser un client ou un serveur Modbus TCP, ou encore un maître Modbus RTU. Il s’appuie également sur les cartes de communication de la société Hilscher permettant de s’interfacer sur les principaux bus de terrain du marché comme AS-Interface, CANopen, CC-Link, DeviceNet, PROFIBUS, EtherCAT, Ethernet/IP, Modbus TCP, PROFINET, Sercos III, POWERLINK, ou VARAN.


Il n'y a pas à proprement parler de gestion de version, seulement la "soup of the day". On télécharge la dernière depuis gitorious et l'on développe avec.


Cette soupe du jour a bien évolué depuis mon dernier article sur le sujet et je m'en vais en établir le menu :


Les applications exemples sont maintenant proposées avec une interface ligne de commande, comme avant, et avec une interface graphique grâce à GtkAda, le binding Ada de la librairie GTK. Et ça fonctionne sur Windows(R) XP et 7 64bits comme sous Linux avec GTK 2 ou GTK 3.


Le binding de la librairie libmodbus est aujourd'hui pour ainsi dire complet, toutes les fonctions de lecture et d'écriture de registres comme de booléens sont disponibles. Le client Modbus TCP ainsi que le serveur intègrent ces nouvelles fonctions.


Pour terminer avec libmodbus, un maître Modbus RTU est également disponible, ainsi qu'une application exemple associée, sur le modèle du client Modbus TCP.


Le plat de résistance est constitué par le binding de la librairie cifX, l'API qui permet l'utilisation des cartes de communication Hilscher sus-citées.


Quel que soit le protocole de communication industrielle utilisé, les échanges s’établissent soit de manière cyclique pour tout ce qui est données procédé – consignes, mesures, commandes et états -, soit de manière acyclique pour la configuration, le paramétrage et le diagnostic.


Aussi Hilscher a défini une interface sous la forme d'une mémoire double accès qui dispose d'une zone d’entrées et une zone de sorties pour les échanges cycliques, la mémoire image procédé, et des boites à lettres en émission / réception pour la gestion des messages acycliques. Auxquelles se rajoutent des zones pour l’identification du matériel et du logiciel, la commande et les diagnostics généraux.


L'API fournit les fonctions nécessaires à l'exploitation de ces informations et le binding Ada en permet l'utilisation dans ce langage.


Au-dessus de cette API, l'on a bâti une infrastructure qui s'occupe de l'initialisation du pilote, de l'identification du matériel et du logiciel, du rafraîchissement de la mémoire image procédé, de la gestion du chien de garde, des informations d'état de la communication.

Cette infrastructure comprend en outre un système pour la gestion de la messagerie avec des files ou queues de messages, les fonctions de routage ad hoc et des blocs fonctions pour le programme utilisateur.


Comme il faut pouvoir configurer ces cartes, on a également intégré les fonctions permettant l'accès et le diagnostic distant, via TCP/IP.


Comme attendu, une application exemple mettant en œuvre l'ensemble est disponible et elle tourne indifféremment sur les OS déjà cités, et ce sans modifier une ligne de code, merci Ada.


Et ça tourne rond sur Linux avec le noyau PREMPT_RT qui donne à la solution un comportement temps réel convenant sans doute à 95% des applications d'automatisme.


Voilà, voilà… A la prochaine !


Cordialement,

Stéphane
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