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Présentation du jumeau numeérique et de é%
son environnement de programmation

Le jumeau numeérique est une maquette numérique qui se commande grace au
langage Python. L'interface de programmation se decompose en 3 fenetres :
un éditeur de texte, le simulateur et la console.

Le simulateur permet de
visualiser I’évolution du systeme.

Spyder (Python 3.9)

File Edit Search Source Run Debug Consoles Projects Tools View Help

B & B B » o 3 0L, m» ~

/home/phroy/Bureau/montchg_cmd.py

O montchg_cmd.py X
‘voy @' : [1, 'voy I' : [I}

La console pour

visualiser les

informations du
Terminal - phroy@debian: , Si m u |ateur Com me

Fichier Edition Affichage Terminal On

FrEirprprriex Module montchg cl IeS erreurs de COdage.

/home/phroy/Bureau/montchg cmd .
Undefined variable 'voy 00'

Your code has been rated at 6.67/10 (previous run: 10.00/10, -3.33) Spyder Atom EmaCS -") pour
I écrire le programme en Python.




Mettre en place I'environnement é)
de développement ¥

B o 1 : Récupérer I'archive

[#] AC-ROPY - document eleve,pdf 29/10/2020 14:30

— monte_charge-windows64.zip

e et la décompresser avec 7-Zip
. ———TL sur le bureau. L’extraction va créer le
Qurrae EpingleraI;:r:n;d:m:rr:ge- i répertOire monte—Charge.

| Edit with Notepad++
E Analyser avec Windows Defender...

Le simulateur et |la console
Exécuter Afficher = selancent en méme temps
le programme I'aide avec monte_charge.bat

(situe dans le répertoire cree).

Arréter et
réinitialiser I

Message avec Maquette

le jumeau réel ‘ : numerique
du systeme en

fonctionnement

Fichier de
commandes g e



Mettre en place I'environnement é)
de développement ¥

2 : Copier dans votre répertoire le

fichier de commandes : montchg_cmd.py
(monte-charge commandes).

4 : Dans Spyder

File Edit Search Source Run

3 : Lancer

Spyder (Python 3.9)

Debug Consoles Projects Tools View Help

ouvrir le fichier
@ a 8 » o O I

de commandes
qui a été
précédemment 33 untitledo.py* X
copié dans
votre répertoire.

fmnt/home2/phroy/untitied0.py

6 : Le nom de votre fichier

doit apparaitre ici.

- - b Conngction fermbe, 2 _ _ _ _ _ _ _ ______ .
! & /home/phroy/Bureau/montchg_cmdpy

5 : Dans le simulateur,
définir votre fichier
comme fichier de commandes.



Mettre en place I'environnement (f
de développement J >

File Edit Search Source Run

T

Jhome/phroy/Bureau/montchg_cmd

O montchg_cmd.py X

Do e o di ok

i
t

1 # Br du monte-charge

. -brt_)ch.'a.ge:{

'ba @' : [1,'ba_1' : [1,
'‘pe_ @' : [1,'pc_ 1" : []
‘mot m' : [1,'mot

: 1,

i def commandes():

# Ecrire votre code ici .

' while True:
51 , oy e8(True)
! voy 1(False)
tempo(0.5)
voy_@(False)
voy 1(True}
tempo(0.5)

B PERERE

.....................................

"voy I' :

8 : Sauvegarder le fichier
Attention !
Toujours sauvegarder le fichier avant son exécution.

9 : Exécuter
le programme.

d" : il,

7 :Ecrirele M 10 : Si votre code a une erreur,

| code Python. M la console indique ou elle se trouve.

Ici la ligne 51 contient une commande
indéfinie : "voy 00"'.

Terminal - phroy@debian: /mnt/home2/phroy/Bureau/monte_c/

Fichier Edition Affichage Terminal Onglets Aide
¥EEFEEXEXEEE* Module montchg cmd
/home/phroy/Bureau/montchg cmd.py:51: error (E0602, undefined-variable, commandes)
Undefined variable 'voy 00'

14
ey Your code has been rated at 6.67/10 (previous run: 10.00/10, -3.33)

conda: base (Python 3.9.12) <, Completiong ]



Manipulation de la é)
maquette numeérique ¥

Description du
composant qui a

le focus de la souris . ;

Les capteurs et les boutons
sont sensibles au clic :

Magenta: passif
Orange : actif (activable) o8, 20
Blanc: focus sourls '
Rouge: activé physiquement
Jaune : active humeriquement
Vert: activé physiquement et
numerigquement

Réinitialisation

bouton du centre sert a manipuler le modele 3D :
de la vue

ic centre : Rotation du mécanisme (Orbit)
centre + Maj : Déplacement du mécanisme (Pan)
entre + Ctrl : Zoom



Acquisition de données

Il possible de suivre les valeurs des entrées/sorties ainsi que des grandeurs
physiques du systémes (position, vitesse).

Dans le script Python, I'enregistrement des données est activé par la
commande daqg ([variables]) . ' [variables] ' est la liste des variables
a suivre. Un fichier de données au format CSV sera généré a la fin du cycle.
Par exemple :daq(['ba_0', 'pc_0', 'mot_angle']}.

twin_plot_qt.py

L’affichage du graphique est déclenchée par [sc5 ¢az=we
plot ([variables]) . ' [variables]' estla § ooy ot
liste des variables a visualiser (variables 3
enregistrées avec la commande daq). Par | i
exemple : plot (['ba_0', 'mot_angle']}.

Donnees:: 'ba_o 'y 'ba_l g 'PC_O T ‘gj: J
'pc_1', 'mot_m', 'mot_d', 'voy 0', i ——
'voy 1', 'ba_0_r', 'ba_1_r',

vpc_O_r' ) 'PC_l_r' , 't (temps) s

f * .
ot_angle', 'mot_vitesse' et _x correspond a la
bine z'. \@Ieur réelle de la variable.




Carte de référence /
O C

s

Actionneur : Brochage

» Moteur : monter la cabine : mot_m (ordre) (composants

 Moteur : descendre |la cabine : mot d (ordre) numeriques) :
‘ba_0"', '"ba i

Capteurs de fin de course : 'pc_0', 'pc_1"',

» Capteur de presence cabine niveau 0 : pc_0() 'mot_m', 'mot_d',

» Capteur de présence cabine niveau 1 : pc_1() 'voy_0' et
'voy_1'.

Pupitre :

» Bouton poussoir d'appel niveau 0 : ba_0()

» Bouton poussoir d'appel niveau 1 : ba_1()

» Voyant d’appel niveau 0 : voy_0()

» Voyant d’appel niveau 1 : voy_1()

Valeur retournée par les Ordre pour les actionneurs
capteurs et les boutons  True :activer
e True :actif  False : désactiver

e False :Iinactif
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