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Contraintes techniques et humaines

Le laboratoire est divisé en 2 groupes :

- Les informaticiens et les automaticiens

- Les ressources sont limitées

- Les compétences et expertises sont souvent uniques
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Les informaticiens « n’ont pas de compétence »
en programmation automate.

+ Q) ligne de commande, Linux

- 89 IHM, Java et Windows
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Les automaticiens « n‘ont pas de compétence »

sur les SCADAs utilisés EPICS , TANGO ..

+ Q) IHM, les clients légers Web, Windows et pas contre Java
- ligne de commande et linux
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Les 2 SCADAs supportées a PIRFU
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Pour les “petites” expériences compactes :

e Solution propriétaire (40 aine projets ISEULT)

« uSCADa Embarqué tout intégré

° 4 ’ (]
Seulement 2 développeurs (plus qu’l) “

Principales caractéristiques : |

e Windows (devs en cours pour Linux) M

. Protocoles SIEMENS PLC

* Archivage intégré et optimisé

. Gestionnaire d’alarmes intégré

e  Serveur développé en Java

. IHM en Java Swing pour le serveur et les clients
. Gestion de la sécurité avec des certificats

. Mode magnéto y

*  Solution compléte réalisée en Ei)lava‘

irfu
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Pour les accélérateurs et télescopes :

* Projets internationaux ESS, BNL, SARAF ...

* Framework complets Gofe®
' (g2%)

e Large communauté de developpeurs '.‘

Principales caractéristiques : M

« Linux et Windows Linux MY

* Plusieurs drivers et protocoles supportés, SIEMENS
e Service d’archivage Archiving Appliance

e Gestionnaire d’alarmes basé sur Kafka
 Serveurs IOCen C, C++, Python, Java, LabVIEW's.
 |HM en Java SWT, Java FX, python, QT

* |HM de supervision avec CS-Studio (Java FX)

* Client léger Web (DBWR)

e Solution qui utilise de nombreuses technologies




Principaux objectifs

Fournir une IHM intuitive qui ne requiert pas de competences
expertes dans les SCADAs pour générer la COM

Reéduire les erreurs humaines et le colt en temps de
développement en automatisant la génération

Accroitre I'autonomie des utilisateurs et leur permettre
de se focaliser sur leur domaine d’'expertise

S’APPUYER SUR UNE EQUIPE SUPPORT
Supprimer le besoin d’un expert unique

“Par ce que seul on va plus vite, mais ensemble on va plus loin”
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Choix de Java pour les IHM

v Portabilité (pas de maitrise des postes clients)
v Java Swing/AWT (pure Java) tOUJours dlsponlble dans la JDK, contrairement a SWT et JavaFX

Trending Technologies: Most Googled Programming
Languages Across the World in 2023

Google Trends

® javaswing @ java swt ava fx

"

0
France %

o« () ffan
java swt 8 | " fAeaaa .
avi ;
J
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Evolution de I'intérét pour cette recherche @ o ja

© Google Trend %\M‘\%N
‘, e © ParallelStaff : Top GUI Frameworks to Consider in 2023

v Orienté objet , design pattern MVC, réutilisation de nombreuses librairies et de Widgets (GUI Strategies ICALEPCS 2023)

uoddlelwwaﬁ

Jevs Python ave C/Ces SOL PHP Mat nodejs lype C#  Kotlin golang vba Power Other
Soript

shell

v Jive, ATKPanel (TANGO), CS-Studio et Appliance (EPICS), ont le mérite d’exister et d’étre un passage obligé
v Certains « reproches » faits sur les IHM découlent parfois de « faiblesses » coté serveur (voir design pattern MVC)

( Cs-Studio

B Fenétre  Aide

Solutions : Les contributions (PR) sont les bienvenues sur CS-Studio

[ECH Application:

- Utilisant des outils « drag&drop » e e NS

- Indépendantes de I'OS cible (postes développeurs, opérateurs) o | WelcomE s S ” = =
- Faciles a installer et configurer (packages binaires autonomes) e s N ek |

- Profitables a toutes la communauté EPICS, TANGO, Muscade ... R T }

- Intégrées dans un seul outil (ex CS-Studio ou Web) -
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http://katy.saintin.free.fr/java/CafeJava_JavaGUIFrameworks.pdf
http://katy.saintin.free.fr/java/CafeJava_JavaGUIFrameworks.pdf
https://indico.cern.ch/event/1299332/contributions/5618436/attachments/2729680/4744818/ControlGUIStrategies_IRFUWorkshop_KatySAINTIN.pdf
https://parallelstaff.com/top-java-gui-frameworks-to-consider/
https://trends.google.com/trends/explore?date=all&q=java%20swing,java%20swt,java%20fx
https://github.com/katysaintin/phoebus/tree/pv-tango
https://github.com/katysaintin/phoebus/tree/pv-local

v MUSCADE Anibuild

B MUSCADE-AlarmEditor: Folder = D\www\htmNOPC-UA-PLCTS00 1554 Ana / 416 Boel] X
Flle Ean Heip

MUSCADE
=

MUSCADE® Copyright(c) 2003-2020 C.EA-Irfu France

“Intuitive” : Windows

2 { Compatible with Java SE Oracle JOK 8  OpenJDK 11)

EMBEDDED SCADA

B Ansiog DataBase (554 ttems) - Initial Alaernis) = 0, Current Alarm(s) = x
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PLC_1.CDE_RV.D L] infinty
|E [PLC_1.CDE_RWD |3 Infinty
PLC_1.CDE_RW.D s infinty
L FLC_1 CDE_RWD jos Infinty
PLC_1.CDE_RV.D s infinty
PLC_1CDE_RWD 5 Infindty
PLC_1.CDE_RW.D L] infinty
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PLC_1CDE_RWD 5 Infindty
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3 Reglage des parametres T — —

Current directory=D

Simulation mode [

[ 7 1. Change Muscade Application for Giient and Senver (senvice.properties' fle).

. 2.9etup Muscade Server Properties (Archiver period,... muscade. properties file).

4 Géneration du projet Muscade Serveur

work Users for Muscad ver Database (THost.cfg’ file;

4. Setup Alarms (settings in ‘alarms.cfg’ and ‘procedure.cfg files;

)
@ 3. Sefup Write

Commands

5 Deploiement du projet du serveur sur W B tcirioe || @ emtrosiomce

Status

Server Status: Undefined
Archiver Status : Undefined Alerter Status : Undefined

P Display Senver Lags File

EMBEDDED SCADA

« Etapes réalisées par 'automaticien




Voir présentations

A AUTOCAD
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o e m@mim
[@
) - 'om
|

ANIBUS : convertisseur AutoCAD
=> ;é;)lava SWING

i
1
i

I
He
i
H § 11

§|%

i
i
l

|

|
TL

=
Il
i

@”fj IHM de supervision pour Muscade <

EEEEEEE

EEEEEEEEEEEEE

. - « Stratégies IHM a I'RFU/SOLEIL» Workshop ICALEPCS 2023 CapTown
- « Control-Studio Phoebus for Muscade » Talk EPICS meeting 2025 Oxford

DXF2BOB : convertisseur AutoCAD
. &
=> CS|studio =

JavaFx

Développement de PVMuscadeFactory dans Phoebus

[ settingsMuscade.ini <> 3 |

—
L
-

34

# MUSCADE Settings Phoebus

# Set Default PV Type in Muscade

org.phoebus. pv/default=muscade

heps.phoebus. pv.muscade/muscade. host=1iqued012.cea. fr

heps.phoebus. pv.muscade/muscade . readport=5064

heps.phoebus. pv.muscade/muscade. writeport=5065

heps.phoebus. pv.muscade/muscade. certificate=MUSCADE 4012 7


https://indico.cern.ch/event/1299332/contributions/5618436/
https://indico.stfc.ac.uk/event/1233/contributions/8375/

ru EPICS PLC PARSER TOOL

- 5 Communication protocel X
- ry "
Voir présentation ICALEPCS 2019 NY
MODBUS
STPLC
STNODAVE
STCEA
D Crg . = O S7PLC_READ_MODBUS_WRITE
INwuitive INAOWS e 1819),¢ e
L ]
D Generate Read back value ?
d [_] Generate PINI field ?
LA (/] Description enable 7
it flolc Truncate Mode : | END
— - | S
' [~ } p
1 e I t' t I [ Ok | | Cancel
S SIMATIC.S7-1500.0PC-UAServer [ Generate 10C Files
| Clknerete = EgEPiCS. I
sestama: 93 moaam
Iocrscmyoan CIEPCIGBMRGEAIN
o 5 1B = e
Dt ST OmP —
. . . . 1152 TELEMETRY_APT218 = (TELEMETRYCY_ATPT218" REAL NOAL. OPC
1152 TELEWETRY_APT110 - TELEWETRYCE A (PT1OC REAL NOAL. 0PC w: [08008
1202 TELEWETRY A0 Y410 e TELEMETRYC AP ICVAT. REAL NOAL. OPC
1203 TELEMETRY_AO G4z - TELEWETRYCUAOFTOWS REAL NOAL. OPC Tt e
1204 TELENETRY AD Cves . (TELEMETRYT Y AOTTCVS . REAL NOAL. OFC
= s Y 0w = TELEWETRY WAL orC =3
v - WOAL. OPC
s NOAL. opC.
. oA e | s ‘SModbus
s NOAL. oPC
= RTINS Podt: 502
- NOAL. 0PC
- WO OPC — |
= WAL opC
. oL or. || Messcomea: ()
Y 4 A\ ngn " " Y 4 Y 4 a NOAL. OPC._ || MapueessE08: ()
- WOAL. OFC
E NO_AL. OPC. B
= NOAL. OPC Timanut 1000
P NOAL. oPC
- NOAL OPC_ | WieDslay [0
- NOAL oPC
e = NOAL. P | PelingOsayms: [10s0
TELEWETRY 40 Cva3 - O 0PC [le e @
TELEWETRY 405184 . oL oec
T AETRY 05 148 - 811 e =T FUETRYE © noa oec [ BNARY | ANALDG | Comgmion ]

» Etapes réalisées par I'automaticien
« Etape réalisée par I'expert EPICS



https://proceedings.jacow.org/icalepcs2019/doi/JACoW-ICALEPCS2019-THAPP04.html

Drivers supporteés des 2 SCADAs
EPICS

P ST
*ﬂodbus v" Modbus Mark Rivers (Based on Asyn)
SIEMENS S7 v S7PLC Dirk Zimoch
S7 CEA v' S7 CEA support 2020 in house dev CEA

Nouveaux developpements 2025

PROSYS @) OPC <. ¥ OPCUA support 2023 Ralph

OPC UA SDK for Java - Prosys OPC DOI - JACoW-ICALEPCS2021-MOPV026
License Prosys OPC Ltd ( binaire = 570 €/an) Version gratuite ou License



https://prosysopc.com/products/opc-ua-java-sdk/
https://proceedings.jacow.org/icalepcs2021/doi/JACoW-ICALEPCS2021-MOPV026.html

Les points forts

Voir présentation EPICS meeting ISIS Oxford 2025

Interopérabilité : communication indépendamment de la plateforme

Sécurité : Cryptage des données et authentification

Modele de données : Flexible et adressage simple via des chemins “Node |d”

Protocole standard : Ouvert et largement adopte et supporte

PIP Il (Proton Improvement Plan-Il) : 2& Fermilab EPICS
@ v EPICS OPCUA pour le systéme de controle principal el
v MUSCADE OPCUA for le systéme de refroidissement cryo <>

EEEEEEEEEEEEE
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https://indico.stfc.ac.uk/event/1233/contributions/8374/
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OPCUA TIA Portal XML File ~ 7000 variables

irfu

<?xml version="1.0" encoding="utf-8"2>
<UZNodeSet LastModified="2025-02-24T13:08:55Z" xzmlns="http://opcfoundation.org/UA/2011/03/UANodeSet.xsd"
<NamespaceUris>
<Uri>urn:SIMATIC.S7-1500.0PC-UA.Application:PIP II SAF PLC2</Uri>
<Urixhttp://opcfoundation.org/UA/DI/</Uri>
<Urixhttp://www.siemens.com/simatic-s7-opcua</Uri>
</NamespacelUris>

<Fxtensicons>
<Extension>
“<sl:Generator Product="TIA Portal” Edition="STEFP 7 Professiconal" Version="16.0" /=
</Extension>
</Fxtensions>

<UAVariable NodeId="ns=3;s=V &quot;Controle Phytron&quot;.&quot;Deplacement D Grandé&quot;" BrowssNams="3:Deplace
<DisplayNams>Deplacement D Grand</DisplayNams>
<References>
<Reference ReferenceType="HasTypeDefinition">i=63</Reference>
<Reference ReferenceType="HasInputVar" IsForward="false">ns=3;s=0 "Controle Phytron".Inputs</Reference>
</References>
</UAVariablgz
<UAVariable|NodseId="ns=3;s=V &quot;Controle Phytron&quot;.&guot;Set Home Position&gquot;"|BrowseNams="3:Set Home
<DisplayNams>Set Home Position</DisplayNams>
<References>

<Reference ReferenceType="HasTypeDefinition">i=63</Reference>
<Reference ReferenceType="HasInputVar" IsForward="false">ns=3;s=0 "Controle Phytron".Inputs</Reference>
</References>
</UAVariable>
<UAVariable NodeId="ns=3;s=V &quot;Controle Phytron&quot;.&quot;Cmd Retour Home&quot;" BrowssNams="3:Cmd Retour
<DisplayNams>Cmd Retour Home</DisplayName>
<References>
<Reference ReferenceType="HasTypeDefinition">i=63</Reference>
<Reference ReferenceType="HasInputVar" IsForward="false">ns=3;s=0 "Controle Phytron".Inputs</Reference>
</References>
</UAVariable>

=i
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3 Reglages des parametres et tests

T ' i T Paramétres EPICS & OPCUA
able des PV basée sur VisualDC arametres £ o sorie
3 SIMATIC.57-1500.0PC-UAServer ®& SIMATIC.57-1300.0PC-UA.Application Fichier Applications  Fenétre  Aide
—— Phytron_1:.Cmd_Retour_Home
' - % F o -
@ J Phytran_1:Deplacement_D_Grand fle~||B | = & || B EY| L Sonde || PVTree || 18 || &
J SIMATIC.S71500.0PC. UAApplicalion @ W Phytron_1.Deplacement_D_Moyen
=R | =18 " Bienvenue X | Display X | Display X | [Edit] Display X | TestOPCUA X
E He g Phytron_1:Deplacement_D_Petit Py pay (357
in. 40 Name Record .. Address Datat. STAT  DTYP TSE SEVR Click here to n Generate IOC Files @ ‘-’é\‘l Phytron_1:Deplacement_G_Grand
1,152 TELEMETRY:_AIPT218 al @5UB1ns=3;s=VTELEWETRYI'Y_A"YPT218" REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_AL| - LHEPICS - Phytron_1-Deplacement_G_loven
1,153 TELEMETRY_AIPT110 s @3UB1 ns=3;s=\TELEMETRY" REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_AL| - == .
1202  TELEMETRY:_AO:CV410 ai @SUB1 ns=3;5=VTELEMETRYY. REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_A — Phytron_1:Deplacement_G_Petit Sélectionné PV Valeur Horodatage
1203 TELEMETRY;_AOCV450 ai @SUB1 ns=3;s=\TELEMETRYY" REAL NO_AL. OPC.. -2 NO_A AppName : | SIMATIC.S7-1500.0PC-UA.Application — — ;
1204 TELEMETRY:_AO:CV485 ai @SUB1 ns=3;s=\TELEMETRY". REAL NO_AL. OPC.. -2 NO_AL "5 TestOPCUA v ca://Phytron_1:Cmd_Retour_Home 0=0 2025-11-19..
1,205  TELEMETRY,_AQ:CV469 al @5UB1 ns=3;s=\TELEWETRYI''_AO".'CV46.. REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_ALl loc directory path© | DEPICS\PIRI est ;
1206 TELEMETRY:_AO:CV470 ai @SUB1 ns=3;=\'TELEMETRY\""_AOI''CV47.. REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_Al] Rie — v cai//Phytron_T:Deplacement_D_Grand 0=0 2025-11-19...
1,207 TELEWETRY._AQ:Cv4g1 al @SUB1 ne=3;s=VTELEWETRYI''_AO"'CV4B.. REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_ALl Search @ @ ()l searcn .
1208 TELEMETRY._AO:CV482 ai @SUB1 ns=3;s=\TELEMETRYV""_AOI""CV48.. REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_A] PLGname:  FIP_Il_SAF_PLC2 == - - v ca//Phytron_T:Deplacement_D_Moyen 0=0 2025-11-19..
1209  TELEMETRY:_AQ:Cv483 al @SUB1 ns=3 5= TELEMETRY'"_AO"'CV4B.. REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_AL| = @® Al ) Binary (J Analog :
1210 TELEMETRY:_AO'CVA210 ai @SUB1 ns=3;s='TELEMETRY'"_AO"'CV92 . REAL NO_AL. OPC. -2 NO_AL PV Prefix TREE [i= LIST v ca:/{Phytron_1:Deplacement_D_Petit 0=0 2025-11-19....
1211 TELEMETRY._AO:CVa110 ai @5UB1 ns=3s=\TELEMETRY""_AO"'CVe1.. REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_AL| O Eead Ll
1212 TELEWETRY._AQ:S_120 ai @SUB1 ns=3;s="TELEWETRYY. 1200 REAL NOAL. OPC.. 2 NO_A Io: |192168.0.1 | [=lcolapsetree | | [#]Expandiree | | 2 ShowTrend | @ Phytron_1:LIMIT_Switch_l a ] v ca://Phytron_1:Deplacement_G_Grand 0=0 2025-11-19..
1213 TELEMETRY_AO:S_122 s @3UB1 ns=3;s=\TELEMETRY" _122¢ REAL NO_AL. OPC.. -2  NO_Al] - —
1214  TELEMETRY:_AQ:CV439 ai @SUB1 ns=3;5-\TELEMETRYV'."_AOC'CV43.. REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_Al] ¥ Bloc_de_donnees_1 © Phytron_1:LIMT_Switch_P U u v ca://Phytron_1:Deplacement_G_Moyen 0=0 2025-11-19...
1215  TELEMETRY._AO:CV440 ai @SUB1 ns=3,s=\TELEMETRY"I"_AOI""'CV44.. REAL NO_AL. OPC.. -2 NO_Al] Top type llEE DB1Bool1 @ Phytron_1:Position_toteur 148 148 . }
1216 TELEMETRY._AOS_128 ai @SUB1 ns=3;s=\TELEMETRYV'"_AOI'\'S_128"" REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_A] DB1Word1 re e o - v cay//Phytron_1:Deplacement_G_Petit 0=0 2025-11-19...
1217 TELEMETRY:_AO:S_130 ai @SUB1 ns=3,s=\ TELEMETRYY" 1307 REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_AL Description truncate mode lEND » Memory @ Phytron_1:Deplacement_G_Pelit ] ]
1218  TELEMETRY_AO:S_132 ai @SUB1 ns=3;3=\TELEMETRYY" 132 REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_A] v Ph 4 @ Phytron_1:Position_Limit_a 00 00 v ca://Phytron_1:Grand_Deplacement_D_en_cours 0=0 2025-11-19..
1219 TELEMETRY_AQ:S_134 al @5UB1 ns=35=\TELEMETRYY" FS_134" REAL NOAL. OPC.. 2 NO_A viron_ - -
1220  TELEMETRY;_AOEHA37_SP ai @SUB1 ns=3 s=\TELEMETRY'.U_AOVVEH43. REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_A] Cmd_Retour_Home (@ Phytron_1:Grand_Deplacement_G_... [ O v cay//Phytron_1:Grand_Deplacement_G_en_cours 0=0 2025-11-19 ...
1221  TELEWETRY_AO:S_138 ai @SUB1 n=3 5=\ TELENETRY'_AOF'S_138¢ REAL NOAL. OPC. 2 NO_AL Protocol Deplacement_D_Grand @ Enyron_1Retour_Home_en_cours (] Q ) )
1222 TELEWETRY:_AO:CV490 ai @SUB1 ns=3;s=\TELEMETRYV"_AOI.'CV40.. REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_Al] Deplacement_D_WMayen - - itk v ca:/Phytron_1:LIMIT_Switch_M 0=0 2025-11-19 ...
1223 TELEMETRY._AO:CV493 ai @5UB1 ns=3s=\TELEMETRY""_AO"'CV49.. REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_AL| Deplacement_D_Pelit @ Phytron_1:0md_Retour_Home [B] o
1224 TELEMETRY_AQ:S_144 ai @SUB1ns=3;s=\TELEMETRYV.'_AOI.'S_144" REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_Al] T - - - - . v ca://Phytron_T:LIMIT_Switch_P 0=0 2025-11-19...
1295 TELEMETRY_AO'S_146 si (@5UB1 ns=3;s=TELEMETRY""_AOI'S_146" REAL NO_AL. OPC.. 2 NO_AL| Port: |4 840 Deplacement_G_Grand — — R - -
BINARY | ANALOG | Conguration Deplacement_G_Wayen [ Trend viewer - o X v cay//Phytron_1:Mot_Deplacement_en_cours 0=0 2025-11-19..
= OFC sessionID. OPC1 Deplacement_G_Pelit 2o . ; .
& cenng | (@0 B Grand_Deplacement_D_en_cours v ca//Phytron_T:Moyen_Deplacement_D_en_cours 0=0 2025-11-19..
Lﬂj %J Subscription ID suB1 Grand_Deplacement_G_gen_cours 41 B
# Search LIMIT_Switch_k s L o ca://Phytron_1:Moyen_Deplacement_G_en_cours 0=0 2025-11-19...
Date | source | Type | Message Security Mode [S\gn LIMIT_Switch_P v ca:/Phytron_1:Petit_Deplacement_D_en_cours 0=0 2025-11-19..
2025104104 02:01:20 PlcParserTool INFO Configuration file found <C:\Us ers\KS167484\AppDataocalTemp| [ WMot D Len_cours m los . i
2025/041040201:20  PlcParserApi WARNING File DAEPICSIPIPINAL\SUpratech_Liquefacteur_S1.MCB.OPCUAXT Bl Basic128Rsals WMoyen_Deplacement_D_en_cours v ca://Phytron_1:Petit Deplacement_G_en_cours 0=0 2025-11-19..
2025/04/04 02:01:20 PlcParserApi INFO Reading file D\EPICSIPIPINAL\Supratech_Liquéfacteur_S1.MCB.Off Moyen_Deplacement_G_en_cours .
2025/04104 02:01:20 fr.cearfu.epics plepars...  INFO Update Configuration Update Period ms: 200 Pelit_Deplacement_D_en_cours sl 4 ca://Phytron_T:Position_Home 0 2025-11-19 ..
2025/04/04 02:01:20 fr cea.irfu epics plepars...  INFO. Clear records map. Peiit D & en cours ; i .
20250404 02:01:20 fr.cea.irfuepics plepars...  INFO Load loc from folder ‘DAEPICSIPIPINAL\iocFiles Number max of PV for subscripion © | 20 000 Posiion. Home 0 v ca://Phytron_1:Position_Limit_M 1] 2025-11-19..
2025104/040201:20  frceairu.epics picpars... INFO Load loc records from db file DIEPICS\PIPINALN ocFilestiocSimatic - 1014 . o
202504104 02:01:20 fr.ceairfu epics plepars...  INFO Load €md file DAEPICS\PIPINAL\iocFilesliocOPCUAConfiguration d Position_Limit_l 0 = — — v ca/Phytron_1:Position_Limit_P 0 2025-11-19...
2025104/0402:01:20  fr.ceairfu epics plepars.. INFO Remave Record Number batch node : | 20 000 Position_Limit_P 11:30:00 1:35:00 11:40:00
2025/04104 02:01:20 fr.cea inu.epics plepars... INFO Update Configuration protocol OPCUA Position_Moteur av v ca://Phytron_1:Position_Moteur 12 2025-11-19..
2025/104/040201:20  froea.ifu epics plopars.. ERROR Ermor on Variable named Memory:Clock_0.5Hz contains forbidden d )
L3EMADA090_te s s swien ienon__So000 e  MamoneClock 0 A2sLL l BINARY 1 ANALOG ICOHﬁQUfEmOH J Retour_Home_en_cours ‘ Phytron_1:Position_Moteur (Y1)~ ——— Phytron_1:LIMIT_Switch_M (¥2) = cau//Phytron_1:Retour_Home_en_cours 0=0 2025-11-19 ..
< / _ _ _En_

Fonctionnalités : Utilitaires intégrés (basée sur Java Swing) :

- Ajout / Suppression PV - Outil de recherche

- Ajout / Suppression de champs EPICS - Vue de logs / Filtre (Log Viewer TANGO)
- Configuration groupée (sélection multiple) Simulation d'lOC (I0C Java avec Caj) => Dev IHM CS-Studio

- Ajout d’un préfix de PV - Arbre des PV séparateur « : » (Jive TANGO)

- Génération fichiers EPICS (db cmd), - Panneau de contréle générique (ATKPanel TANGO)

- Génération liste PV, config alarmes & archivage - Trend JLChart (TANGO) => fonctions mathématiques, statistiques, export (csv) 05
- Générateur de Table (*.pvs) et de Trend (.plt) CS-Studio.




4 Génération de la base de données et de la configuration EPICS

Q{ DAEPICS\PIPINAL \epicshopcua.db - Notepad++

File Edit Search View Encoding Language Settings Tools Macro Run  Plugins  Window 7
Datas (I:) » EPICS » PIPI cHHERLE 4hh e ey axBE S 1-EEEEAL| ®| @
Bopcua.db 2 Eil
14262 field (DT¥P, "OPCUA")
. ) . 14263 field(TSE, "-2")
5 | locQOpcuaConfiguration.cmd | opcua.db 14264  field(SEVR, "NO_ATARM")
" 14265 field (INP, "@SUBLl ns=3;s=\"TELEMETRY\".\"_RO\".\"S_138\"")
14266 field(SCa&N, "I/O Intr™)
14267 }
# OPCUA protocol ConfiguratAe ¢32{68 d(ai, "TELEMETRY: AO:CV490")
41 Generated by PlcParserTool 2.2.7 the 10/01/2025-19:24:33.958 P I;:;idg;gm "o ALARNT) | ¢
# add following line in final cmd file 14271 field (DTYP, "OBCUA™)
# < iocOpcuaConfiguration.cmd 14272 field (TSE, "-2")
14273 field (SEVR, "NO_ALARM")
4 = 14274 field (INP, "@SUBl ns=3;s=\"TELEMETRY\".\"_AO\".\"CWV4350\"")
#PLC NAME=MCBE 14275 field (SC&N, "I/O Intr™)
- 14276  }
14277

¥ . . . . .
¥ Server OPCUA address to create a session# opcuaSession sessionId opc.tcp://host:port 14278 record(ai, "TELEMETRY: AO:CV493"){

opcuaSession OPCl opc.tcp://test:4840 14279 field (STAT, "NO ALARM™)

# Create a subscription on the session define before 14280 field (DTYP, "OBCUA™)

# Updating time in ms of this subscription this is usually limit by the server 14281 field(TSE, "-2")

#opcuaSubscription subscriptionId sessionId updatePeriodInMs 1428 field (SEVR, "NO_ ALARM")

opcuaSubscription SUB1 OBC1 200 14283 field (INP, "@SUBLl ns=3;s=\"TELEMETRY\".\"_RO\".\"CWV4393\"")
1428 field (SCAN, "I/O Intr")
14285 }

# opcuaOptions Switch off/on security

86
# security mode [None, Sign, SignAndEncrypt] ij;;; record(ai, "TELEMETRY: RO:S_144"){
# opcuaOptions sessionlId sec-mode=SecurityMode 14288 field (STAT, "NO ALARM"™)
opcualptions OPCl sec—mode=None 14289 field (DTYD, "OPEUA")
14250 field (TSE, "-2")
# Security policy [None, Basicl28Rsal5, Basic256, Basic256ShaZse, 14291 field (SEVR, "NO_ALARM")
4 Resl2f Sha256 RsaOaep, Aes256 Sha256 RsaPss] LEBER field(INP, "@SUBLl ns=3;s=\"TELEMETRY\".\"_RO\".\"S_144\"")
# opcuaOEtions sessionId sec—poIicy=SeEurityPolicy :*4223 field(scan, "I/0 Intr")
opcuadptions OPC1l sec-policy=None i32:i1 '
142%6 record(ai, "TELEMETRY: AO:S 14&™){
# Number of nodes-max = number total of PV for the subscription (max Z20000) 14297 field (STAT, "NO ALARM") -
# opcuaOpticns sessionld nodes-max=nbOfPVMax 14298 field (DTYP, "OPCUA"™)
opcuadptions OPCl nodes-max=20000 14239 field(TSE, "-2")
# Number of batch-nodes = number total of PV for the subscription 14300 field(SEVR, "NO_RLARM")
4 opcuaOptions sessionId batch-nodes=nbofBatchNode 14301 f%eld(INP, "@SUBL ns=3;s=\"TELEMETRY\™.\"_ RO\".\"S_146\"")
14302 field(SCaN, ".1 second")

opcuadptions OPC1l batch-nodes=20000 o
14303 }#! DBDEND

#




Pilotage d’autres systemes que des PLC avec OPCUA

Exemple pilotage de moteurs Phytron (pas a pas haute résolution) avec OPCUA
2 fichiers de configuration csv :

1. Liste des PV, champs EPICS
2. Communication OPCUA , Node |Id

2 générations possibles :

«

[ @ C5-Studio

Fichier ~ Applications  Fenétre  Ai

1 |PV_NAME DESC EGU PREC ZNAM ONAM HIGH MUSCADE .

2 |Phytron_1:Position_Moteur Position_Mo Pts 0 T t) ]ava

3 |Phytron_1:Position_Limit_M Position_Lim Pts 0 p h LI r F U n 1 < alle~-|B~|=| &

4 |Phytron_1:Position_Limit_P Position_Lim Pts 0 ( )

5 ehron_iestionome Positon_HorPi 0 a step ahead : PROSYS <8 OPC Bienvenue X | Display X | Display
L __Deplacement_en_cours Mot_Deplacement_en_cours OFF ON EMBEDDED SCADA %

7 |Phytron_1:Retour_Home_en_cours Retour_Home_en_cours OFF ON

8 |Phytron_1:Petit_Deplacement_G_en_cours Petit_Deplacement_G_en_cours OFF ON

9 |Phytron_l:Moyen_Deplacement G_en_cours Moyen_Deplacement_G_en_cours OFF ON

10 |Phytron_1:Grand_Deplacement_G_en_cours Grand_Deplacement_G_en_cours OFF ON Moteur P‘hytron

11 |Phytron_l:Petit_Deplacement_D_en_cours Petit_Deplacement_D_en_cours OFF ON Eplcs

12 |Phytron_l:Moyen_Deplacement_D_en_cours Moyen_Deplacement_D_en_cours OFF ON 2 LIM M LIM P

13 |Phytron_1:Grand_Deplacement _D_en_cours Grand_Deplacement_D_en_cours OFF ON - . — e —

14 |Phytron_1:LIMIT Switch_M LIMIT_Switch_M OFF OoN Drlvel’ Su ppOrt OPCUA . Position Moteur .

15 |Phytran_1:LIMIT Switch_P LIMIT Switch_P OFF ON

16 |Phytron_1:Deplacement_G_Petit Deplacement_G_Petit OFF ON 1

17 |Phytron_l1:Deplacement_G_Moyen Deplacement_G_Moyen OFF ON 1

18 |Phytron_1:Deplacement_G_Grand Deplacement_G_Grand OFF ON 1 Déplacement en cours q

19 |Phytron_1:Deplacement_D_Petit Deplacement_D_Petit OFF ON 1 [ TA H J @

20 |Phytron_1:Deplacement_D_Moyen Deplacement_D_Moyen OFF ON 1

21 |Phytron_1:Deplacement_D_Grand Deplacement_D_Grand OFF ON 1 Jjnpiccj REtour Home e€n ODursq

22 |Phytron_l1:Set_Home_Position Set_Home_Position OFF ON 1

23 |Phytron_1:Cmd_Retour_Home Cmd_Retour_Home OFF ON 1 @ Search leites

1 |PV_NAME IREAD_ONLV DATATYPE ADDRESS M'N MAX

2 |Phytron_1:Position_Moteur true Al ns "Controle_Phytron_1_DB"."Position_Moteur" Index MName Record type

3 |Phytron_1:Position_Limit_M true Al Controle_Phytron_1_DB"."Position_Limit_M" 4 MEMOry FIrst=can oo _ _

4 |Phytron_1:Position_Limit_P true Al Controle_Phytron_1_DB"."Position_Limit_P" 24 Phytron_1:Mot_Deplacement_en_cours bi

5 |Phytron_1:Position_Home true Al "Controle_Phytron_1_DB"."Position_Home" 25 Phytron_1:Retour_Home_en_cours i —

6 |Phytron_1:Mot_Deplacement_en_cours true Bl ="Controle_Phytron_1_DB"."Mot_Deplacement_en_cours" 26 Phytron_1:Petit_Deplacement_G_en_cours bi Home POS' 1on

7 |Phytron_1:Retour_Home_en_cours true Bl Controle_Phytron_1_DB"."Retour_Home_en_cours" 27 Phytron_1:Moyen_Deplacement_G_en_cours bi

8 |Phytron_1:Petit_Deplacement_G_en_cours true Bl Controle_Phytron_1_DB"."Petit_Deplacement_G_en_cours" - - - = .

9 |Phytron_1:Moyen_Deplacement_G_en_cours true Bl Controle_Phytron_1_DB"."Moyen_Deplacement_G_en_cours" 25 P (LEFTIL I STEE & BT SIS s Set Retour Home

10 |Phytron_1:Grand_Deplacement_G_en_cours true Bl "Controle_Phytron_1_DB"."Grand_Deplacement_G_en_cours" 29 Phytron_1:Petit_Deplacement_D_en_cours bi

11 |Phytron_1:Petit_Deplacement_D_en_cours true Bl ;s="Controle_Phytron_1_DB"."Petit_Deplacement_D_en_cours" 30 Phytron_1:Moyen_Deplacement_D_en_cours bi Valeur Actuelle _

12 | Phytron_1:Moyen_Deplacement_D_en_cours true Bl Controle_Phytron_1 DB"."Moyen_Deplacement_D_en_cours" 31 Phytron_1:Grand_Deplacement_D_en_cours bi

13 Phytron_1:Grand_Deplacement_D_en_cours true Bl Controle_Phytron_1_DB"."Grand_Deplacement_D_en_cours" 32 Phytron_1:LIMIT_Switch_M bi =

14 |Phytron_L:LIMIT_Switch_M true BI E S Projet"."1_Step Drive_1"."Entrees"."STS_INO" 33 Phytron_1:LIMIT_Switch_P bi Deplacements

15 | Phytron_1:LIMIT_Switch_P true Bl E_S_Projet"."1_Step_Drive_1"."Entrees"."STS_IN1" 4 Phytron_1:Deplacement_G_Petit bi )

16 | Phytron_1:Deplacement_G_Petit false BO ;5="Controle_Phytron_1 DB"."Deplacement_G_Petit" 35 Phytron_1:Deplacement_G_Nayen bi Gauche Droite

17 | Phytron_1:Deplacement_G_Moyen false BO "Controle_Phytron_1_DB"."Deplacement_G_Moyen" = B

18 Ph;ttron:l:DeEIa:ement:G:Gra‘r:d false BO "Controle_Ph::ttron_l_DB"."DeElacement_G_Gra‘r:d" 36 Phytron_1 Deplacement_G_Grgnd bf Petit PEt—G PE‘—D

19 | Phytron_1:Deplacement_D_Petit false BO | Deplacement_D_Petit" 37 Phytron_1-Deplacement D_Pefit bi

20 |Phytron_1:Deplacement_D_Moyen false BO "Controle_Phytron_1 DB"."Deplacement_D_Moyen" 8 Phytron_1:Deplacement_D_KMoyen bi MU}'E” MD)"_G MU)I'_D

21 Phytron_1:Deplacement_D_Grand false BO Controle_Phytron_1_DB"."Deplacement_D_Grand" 39 Phytron_1:Deplacement_D_Grand bi

22 |Phytron_1:5et_Home_Position false BO "Controle_Phytron_1_DB"."Set_Home_Position" 40 Phytron_1:5et_Home_Position bi Grand Gra G Gra D

23 |Phytron_1:Cmd_Retour_Home false BO "Controle_Phytron_1_DB"."Cmd_Retour_Home" 41 Phytron_1:Cmd_Retour_Home bi = =




Perspectives R&D OPCUA PROSYS %) OPC £ )i

|OC EPICS Java (CAJ Channel Access Java)
» Driver support OPCUA (déploiement sur Windows / Linux)

EPICS

%

Passerelles SCADA vers OPCUA serveur (Achat licence PROSYS SDK Server)

» Muscade (configuration basée sur MuscadeDB)
» EPICS (configuration avec une liste de PV)

Phoebus CS-Studio OPCUA

MLIEEADE

EMBEDDED SCADA

[=] settingsoPCUAIni £ ml

24 #0PCUR configuration

25

26 # Default PV Type in OPCUA

27 org.phoebus.pv/defaul t=opcua

28

29 #OPCUR IP opc.tcp://152.1658.0.1:4640

30 heps.phoebus.pv.opcua/url=192.168.0.1:4840
31 $Security mode list of choices

32 # NONE (default)

33 # BES5125 SIGN

34 # AES256_SIGN

35 # BASIC12BRSA1S SIGN

36 # BASIC256_ SIGN

37 # BASIC2565HA256 SIGN

38 heps.phoebus.pv.opcua/security.mods=BASIC256_SIGN
39 # Message encryption default false

40 heps.phoebus.pv.opcua/security.encrypt=false
41 heps.phoebus.pv.opcua/security.user=

42 heps.phoebus.pv.opcua/security.passwords=

43 #Path to pl2 file

44 heps.phoebus.pv.opcua/security.certificate=/home/ksaintin/admin.pl2

[ 2 C5-5tudie
Fichier ~ Applications  Fenétre  Aide
®| &~ ||B~||=| & 8| FF| [ sonde || PvTree || i & | ™| =i A | [ o

Bienvenue X | [Edit] Display X

B0 Rect ™| -
1
= Prog Moteur Phytron t
0.0 Text : ‘Chemin du fichier
A Lobe LIM_M 5 | | DAEPICS\OPCUANTESTS\TestVivien\SAF_General OPCUAbob
ositio
. D H=e - E. Widget
. 15| | i am ] Type == Progress Bar
- 1
A Lsbe |Deplacement en cours q i || Nom Progress Bar
1
LED_ 1 Classe DEFAULT
® |Retour Home en ooursq i
0.0 Text : MNeom du PV opcuay/ns=3;5="Controle_Phytron_1_DB"."Position_Mateur"

15
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Des questions ?

Merci pour votre attention

katy.saintin@cea.fr
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