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Questo Plugin € nato con l'idea di comunicare in
maniera rapida e sicura con il FlexiVision tramite IL
PLC Schneider Serie Modicon M340, mediante I'utilizzo
di istruzioni in linguaggio LD/ST.

Il Plug-in sviluppato in Control Expert (Unity Pro) non
necessita di una licenza aggiuntiva e richiede I'utilizzo
della scheda BMX NOC0401.2 per Ethernet/IP.

FlexiBowlI® Plug-In

Schneider
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Note Introduttive

Introduzione.

Il blocco di comunicazione con il FlexiBowl tramite PLC Schneider M340
e stato realizzato sulla falsa riga dei blocchi di comunicazione dei PLC
Omron e Siemens.

| suddetti PLC mettono a disposizione nelle proprie librerie le istruzioni
per poter accedere direttamente al socket delle proprie porte
ethernet e permettono quindi di gestirne completamente il flusso di
dati; grazie a questo é stato possibile realizzare una comunicazione
custom tra i PLC ed il FlexiBowl.

Nei casi dei PLC Schneider serie Modicon M340 ed M580 (Process),
che nel tempo sono andati a sostituire la serie Premium, é stato
rimosso la possibilitd di poter accedere direttamente al socket
ethernet dei PLC, per cui per poter realizzare un blocco che implementi
la medesima logica di controllo del FlexiBowl & stato necessario
utilizzare il protocollo industriale Ethernet/IP messo a disposizione dal
servoazionamento del FlexiBowl stesso.

Mentre sul PLC occorre installare una scheda ethernet (BMX
NOC401.2) per poter comunicare in Ethernet/IP.

La comunicazione Ethernet/IP, oltre ad essere una comunicazione ad
un livello piu alto rispetto ai protocolli TCP ed UDP, nel caso specifico
ha un set di istruzioni ben precise e definite dal costruttore del
servoazionamento che monta il FlexiBowl.

Il set di istruzioni disponibili con questo blocco di comunicazione
stato riportato da pagina 10 in poi di questo manuale, inoltre per poter
inviare una sequenza di comandi corretta, come citato sempre a
pagina 10 del presente manuale, si raccomanda di fare riferimento al
manuale “MOONS Host Command Reference REV J del 2014".

Si riporta quindi di seguito gli step necessari all'importazione ed alla
prima configurazione del blocco di comunicazione e controllo con il
FlexiBowl.
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- Bus a BhX P34 2020 0270 ~
Py vista struttrale
3, Progetto
- 3], Configurazione | B
=--Hg, 0: PLCbus
T, o : eMx xeP 0800 3
w4, Tipi i
[, Tipi
S (23),, Variabi stanze FB.
locale Modicon M340
Communicazione 01
Conteggio Arrula
Digtale
Movimer o Buida
Prodatti i terze parti
Rack
BMX NOE 0110
BIMX NOE 01102
BMX NOM 0200 Bus Module 2 porte RS485/232
BIMX NOM 0200.2 Bus Module 2 porte RS485/232 (SV >= V1.2)
BIMX NOR 0200 1 porta Ethemet 10/100 RJ45 - RTU
BIMX NRP 0200 Converttore in fibra MM/LC 2CH 100Mb
BMX NRP 0201 Convertitore in fibra SM/LC 2CH 100Mb
Conteagio
& Digiale
Movimento
& Prodotti di terze part
[ 41> Canopen ), PLC bus f Catalogo OTM o0 ewxP. Jfi] PLCScreen T PLChus
=
|

Step 1.

Come prima cosa all'interno della configurazione hardware
del PLC occorre inserire la scheda Ethernet/IP BMX
NOC0401.2.

Step 2.

Informazioni generali Informazioni sul dispositiva
Informazioni sul DTM Informazioni sul protocollo

Prima di confermare
- I'inserimento della scheda

Mumero di protocollo supportate @ 2

Protocoll supportati

assicurarsi che il protocollo
Prtocslosusoatao . “CIP Ethernet/IP" sia
Protocoli richiest selezionato, quindi fare click
Numero di protocollo richiestoe : 0 SuU OK

Protocollo richiesta

Quindi uscire dalla
configurazione hardware del
PLC e salvare le modifiche.

oK Annulla ?
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Visualizza Servizi

Browser di progetto

IEE Vista strutturale

Progetto

D Configurazione

Tipi dati derivati

=

£ WVaria e istanze FB
. variabili elementari

o

@ variabili derivat

@@ variabili DOT dispos

B variabili derivate IO
-4k Istanze FB elementz

-l Istanze FB derivate

Movimento

Comunicazione

Programma

5 Task

- [CE] MAST

5 Event

[:' Eventi imer

rrrrrrrrrr [Z1 EventiIjO

-[Z1 Tabelle di animazione

~[[Z] Schermate operators

&’ Documentazione

Strurmenti  Creazione PLC

~+ Browser di progetto

Catalogo hardware
I3 Browser di libreria tipi

Libreria schermate gperatore
Cerca / Sostituisci

Wisualizzatore diagnostica
Schermata PLC

Finestra wariabile

Editor didati

Debug

Alt+1

Alt+2
Alt+3
Alt+4

Alt+5

Alt+6
Alt+7T
Alt+8
Llt+9

Browser DTh

STy

Strumento di trending

Conversione parziale...

Strumento audit Dem...
Gestore libreria tipi...

Perzonalizza

Opzioni.

Impostazioni progetto...

Liloi Oltabia

Guida
mEER

Control Expert (Unity Pro

=} Unity Pro L @ <Messun nome>™

Finestra

Step 3. Aprire ora la sezione di gestione dei DTM

File Modifica Visualizza Servizi Strumenti Creazione PLC Debug Finestra Guida
=W o B EEOBwaMA m
e Q
p— I =EEE
-I] <192.168.0.1> M_NOCD401_2 . M_NoCoADT 2
[ 4. Comunicazione 5ch|1e der
E M_NOCO401_2 PElectric
Propriets canale
gmmutatore Configurazione: Statica
Gruppo/parametro Walore Unita
Servizi B[] indirizzo P
Lo Server diindirizzi I+ Indirizzo P del modulo 192.168.0.1
SNMP B> Subnetwork mask 255.255.255.0
______ Qos B Indrrizzo IP gateway 0.0.0.0
Sicurezza Desaizione
Slave Iocali EtherNet/IP
Slave locale 1
- Eementi
Slave locale 2
Lo Elementi
B Slavelocale 3
b Elementi
Elenco dispositivi
Registrazione
Tg vista strutturale
3 Progetto
(31 Configurazione
() Tipi dati derivati
(] TipiFB derivati
E-£5 Variabili e istanze FB
®  Variabil elementari
@ varizbii derivate
@ Varizbili DDT dispositive
B Varizbil derivate 10
4§ Istanze FB elementari ? ol Annulla
4§ Istanze FB derivate
[ Movimento 4Ix Scollegato [ Set di dati 7
] Comunicazione

Step 4. Accedere alla sezione di impostazione indirizzo IP
della schedaq, ed impostare l'indirizzo IP, la subnet
mask ed il gateway, assicurandosi che essi siano
nella stessa sottorete del FlexiBowl, o viceversa.

Una volta terminata la configurazione fare click su OK.
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Control Expert (Unity Pro)

tazioni del proge 7
- Impostaziori progetto Conzerti cifre inizial r
- Generali Set di caratteri Standard
- Gestions messaggi di creazione Congenti l'uza di fronte EBOOL I
~ Impastaziani generazione Consenti INT/DINT 4 posto di ANY_BIT ¥
- Salvataggio automatico del progetto al K K o
- Dt integrati PLC Conzenti estrazions bit di INT, W0ORD e BYTE v
- Diagnostica del PLC Wariabili array rapprezentate direttamente v
-~ Funzionamento del PLC Consenti array dinamici [ANY_ARRAY 3344
- Percorso — — . —
o Dizattiva controllo compatibilita dimensione aray |
- Ora
‘... Configurazions Altiva analizi veloce per il trending r
- Yariabili Forza inizializzazione riferimerti v
=8 P:rogramma Richiesta salvataggioripristing dati r
B- Lingue
i+ Comune
- FBD
LD
¢ e Wisualizzazione mista
[E-5FC
i Token multipla SFC
5T
- L1984
=3 Wisualizzazione rete
- Wista 1
Wista 2
Wigta 3
- ista 4
@ Importa F@ Eszporta x FReimposta ok Applica Annulla Guida

Step 5.

Prima di proseguire occorre verificare che nelle impostazioni
del progetto di Control Expert sia stato selezionato le voci:

. Variabili array rappresentate direttamente;
. Consenti array dinamici (ANY_ARRAY _XXX);

Step 6.

------ FlexiBowl_Com_M340_V3_1zij X I
Scompattare sul desktop la cartella
“FlexiBowl_Com_M340_V3_1.zip"
3, |8 * PliBowt Com.MBA0.5.1:3p in modo da poter accedere da
2% Home Nome : Control Expert al file

“FlexiBowl_Com_M340_V3_1.xdb"”

D FlexiBowl_Com_M340 V3 Txdk
[ Desktop

ﬁ Download

[ celdi-0n.celdinet

o E\

P Immagini

&) Musica

4 Video
FILE_MASTER
Software PLC
pfSense-Backup
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BB Unity Pro L : PROVA*

File Meodifica Visualizza Servizi Strumenti  Creazione PLC  Debu Step 7'

Sl = & &

— . Cliccare coniil tasto
== M B |«

desto del mouse sulla

Browser di progetto B cartella “Tipi FB

P vista strutturale derivati”, dopodiché

"y Progetto selezionare la voce

z Q, Configurazione |m orto

) {23, Tipi dati derivati P

i ) T_M_MOC0401_2_IN
) T_M_MOC0401_2_ouT

Apri
Recupera da libreria

-5 Variabili

Varial

Varial Inserisci in libreria

Variat

Variat Esporta

Istan,

Istan;
Aggiungi directory utente...

Aggiungi ipercollegamento...

[(3, Eventi timer
({3, Eventi IjO

Cercain: |‘ Desktop V| @ ? s [

Step 8.

/\ MNome Ultima modifica Tipo

Selezionare dunque il

' file
[

- “FlexiBowl _Com_M34
0_V3_l.xdb"
| precedentemente
Raccolte scompattato sul
i Desktop.
Ques-tDPC Preme OK per
t confermare la
Rete

selezione del file.

Nome file: FlexiBowl_Com_M340_V3_1xdb w | [ Importa

Tipo file: Funzione derivata (" XDB) ~ Annulla
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Control Expert (Unity Pro)

Step 9.
By Assistente ingresso funzione
Tipo FFE: |FlesiBiowl_Corn_M340_4/3_1 w |_|
|ztanza: |F|E:-:iB ol _Com_k 340 %3 v |_|
Praotatipa
Mome Tipo N.  Commento Campo di immissione

[ <ingressi=
[ =uscite>

<ingressi...

Aaggiungi Pin Rirnuowi Fin Guida zu Tipo

Agzzistente speciale.. Annulla Guide

Una volta importato il blocco, sard disponibile dall’assistente per
I'inserimento nell'ambiente di sviluppo, quindi pud essere
importato.

N.B: PUO’ ESSERE UTILIZZATO SOLTANTO UN BLOCCO PER OGNI

FLEXIBOWL CONNESSO AL PLC, GESTIRE LE ISTRUZIONI DA INVIARE

COME DA SOFTWARE DI ESEMPIO.
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Control Expert (Unity Pro)

Step 10.

Popolare ora gli ingressi e le uscite del blocco in base alle proprie

esigenze:

FlexiBowl_Com_M340 0

FlexiBowl_Com_M... ||
EN ENO|—
Executet 'Flexiﬁow___ 'FlexiBm-.r_._' '
—{ | I II I ,I’I Execute Busy|~FlexiBowl1_Busy
RESET_Flexyt ' '
—‘ '192.166.1.15'-PAddr Done [~FlexiBowl1_Done
'0.1.0'4RMC  Emor_Com |~FlexiBowl1_Error
Command—CMD Refum_Value |~FlexiBowl1_Return
Retum_FlexiStatus [—Return_FlexiStatus
Retum_FlexiAlamm [—FlexiBowl1_Return_Alarm

Abilitazione del blocco.
Deve essere sempre abilitato poiché all’interno ci sono delle

IN: Bool

istruzioni che si occupano di tenere attiva la connessione
Ethernet/IP

Invia il comando presente all’ingresso “CMD”.

Il blocco prende in considerazione questo ingresso solo per un
ciclo di scansione del PLC e se la comunicazione € stabilita.

IN: Bool

Indirizzo IP del FlexiBowl.
Specificare I'indirizzo IP del Flexibowl.

|G [N: String

Le istruzioni di comunicazione sono ad alto livello e gestite dal
PLC pertanto anche se il FlexiBowl si trova in un’altra
sottorete ed e presente un gateway di riferimento impostato
nella configurazione hardware del PLC e possibile specificare
direttamente I'indirizzo IP finale del FlexiBowl.

La variabile RMC indica I'indirizzo fisico della porta ethernet
da utilizzare all’interno del PLC. Nel progetto di esempio la
scheda BMX NOC 0401.2 ¢ installata a lato della CPU,
entrambe si trovano nel rack principale (rack 0), da queste
informazioni si deduce che I'indirizzo RMC sara ‘0.1.0’
L'indirizzo della porta é indicata dall’ultima cifra ovvero C
(Connector) nel caso della BMX NOC 0401.2 sara sempre 0
poiché tutte le porte ethernet installate a bordo sono in
modalita switch.

IN: String
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Busy OUT: Bool
‘ -

Error_Com OUT: Bool

CEOTGEYEIES  OUT: String

e

Return_ OUT: Word

FlexiStatus

Return_ OUT: Word
FlexiAlarm

Control Expert (Unity Pro)

Esecuzione del blocco andata a buon fine senza alcun
errore software

Esecuzione in corso da parte del FlexiBowl, pertanto
non e possibile inviare nessun’altro comando.

Esecuzione ultimo comando avvenuta con successo.
Per ogni errore di comunicazione anche se non si sta
eseguendo un comando questo bit viene impostato a
FALSE. Diversamente rimane sempre a TRUE a seguito
di un’istruzione completata con successo fino alla
successiva richiesta.

Questo bit viene messo a TRUE per ogni errore di
comunicazione e resettato ogni volta che si ripristina
la comunicazione.

Stringa di ritorno dal FlexyBowl. Valori di ritorno
dall’Ethernet/IP, per una completa interpretazione
consultare il manuale “MOONS Host Command
Reference REV J del 2014”

Nel caso di esecuzione di una QX verra restituito il
valore “QXRunning” fino al completamento. Una volta
completata l'istruzione QX si trovera il valore
dell’ultima richiesta di stato al FlexiBowl fino
all’esecuzione successiva.

Nel caso di qualsiasi movimentazione richiesta al
FlexiBowl al di fuori delle QX, es comando “FL” verra
restituito il valore “Mooving”.

In caso di errore di comunicazione verra restituito il
valore “Communication Error. Check the flaxiBowl
Con“

Word contenente il risultato dell’istruzione “SC” che
viene costantemente inviata al FlexiBowl| durante
qualsiasi movimentazione oppure ogni 20 Sec in stato
idle, ovvero se non viene richiesto I'uso del FlexiBowl
da parte del blocco.

Nel progetto di esempio viene riportato come
interpretare questa word per sapere se il FlexiBowl &
in movimento oppure sta eseguendo una QX.

Per una completa interpretazione consultare il
manuale “MOONS Host Command Reference REV )
del 2014”

Word contenente I’eventuale codice di errore letto
dal driver del FlexiBowl. Vedere la tabella allarmi
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Prima di passare ad esplicitare la lista dei comandi &€ importate
sapere che con il protocollo Ethernet/IP non & possibile inviare il
100% dei comandi presenti nel manuale “MOONS Host
Command Reference REV J del 2014” poiché il funzionamento
con I'Ethernet/IP prevede una reinterpretazione dei comandi
convertiti in byte esadecimali, nello specifico fare riferimento al
manuale sopra citato per poter capire nel dettaglio, a basso
livello, il funzionamento di questo protocollo.

Comandi Descrizione
MOTION COMMANDS

P to P Accelleration

>
(@]

Max Accelleration
Alarm Reset

Start Jogging

Set Change Distance
P to P Decelleration
Distance or Position
Encoder Function
Electronic Gearing
Encoder Position

P to P Change

Feed to Double Sensor
Follow Encoder

Feed to Sensor with Mask
Dist

Feed to Length & Set
Output

Feed to Position
Feed to Sensor

Feed to Sensor with Safety
Dist

Hand Wheel

Jog Accel/Decel rate
Jog Disable

Jog Enable

Jog Decel rate

Jog Speed

Motor Disable

Motor Enable

Multi Tasking

Seek Home

Stop the Move

Set Absolute Position

o
(@]

(@]

<

J

=
=
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-
®
=k
Y
0
0
3
&
S
2

Comandi Descrizione
MOTION COMMANDS

vC Velocity for Speed
Change (FC)

Velocity Setting (For
Feed Commands)
Wait For Input

Wait on Move

Wait on Position
CONFIGURATION COMMANDS
Analog Deadband
Analog Scaling

Brake Disengage Delay
time

Brake Engage Delay time
Running Current

Idle Current Delay
Change Idle Current
Control mode
Encoder or Resolution
Filter Input

Filter Selected Inputs
Harmonic Smoothing
Gain

Harmonic Filter Phase
Position Fault
Operation Mode

Step Filter Frequency
1/0 COMMANDS

Analog Filter

Analog Velocity Gain
Alarm Input usage
Alarm Output usage
Analog Position Gain
Analog Threshold
Analog Offset

Analog Zero (Auto Zero)
Brake Output usage
Define Limits

Motion Output

On Input

Enable Input usage
Set Output

Test Input

REGISTER COMMANDS
Compare Register
Register Addition
Register Subtraction
Register Multiplication
Register Division
Register Logical AND

m

(o] [e][a)
=lole

[BE |

e

b=

0
o

S~

Pl
¥

Comandi Descrizione
REGISTER COMMANDS

Register Logical OR

P
(@]

Register Counter
Register Decrement
Register Increment
Register Move
Register Read
Register Write
Register Load

—
x

Test Register

—
(%]}

Time Stamp read
Q PROGRAM COMMANDS

Queue Call

8

Queue Goto

Queue Jump

Queue Repeat

Queue Load & Execute
Wait Delay Register
Wait Time

—

Comandi Descrizione

Move

Move-Flip

Move-Flip-Blow

Move-Blow

Shake

Light on

Light off

Flip

Blow

Quick Emptying Option

Reset Alarm
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Valore esadecimale Descrizione

16#0001 Position limit
16#0002 CCW Limit

16#0004 CW Limit

16#0008 Over Temp

16#0010 Excess Regen
16#0020 Over Voltage
16#0040 Under Voltage
16#0080 Over Current
16#0100 Open Motor Winding

16#0200 Bad Encoder
16#0400 Comm Error

1640800 Bad Flash

16#1000 No Move

16#2000 Motor Resistance Out of Range
16#4000 Blank Q Segment

16#8000 (Not Used)
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