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1. Come installare il Plug-in
2. Lista comandi
3. Tabella allarmi

4. Script

Questo Plugin € nato con l'idea di comunicare in
maniera rapida e sicura con il FlexiBow!® tramite i PLC
Schneider Serie Modicon M241, M251 ed M262,
mediante I'utilizzo di istruzioni in linguaggio LD/ST.

Il Plugin sviluppato in Machine Expert V2.1 non
necessita di una licenza aggiuntiva.

FlexiBowl® Plug-In

Schpeider
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STEPI.

Ars_autom...

STEP 2:

g
fle  Modifica Yisuslaza
000 NEH & .

Dispostia

Ars_automation_srl

(t-\j Nuovo

% Home

@M Desktop
& Download
" ]

=

P8 Immagini
@) Musica

£ Video

> Ars_automation_srlzip > Ars_automation_srl

= 1)) REBOWL_COMMUNICATION_ W21

= Bl Logearic
= ) Apphcation

+ 1 Contro_mplat

£ Confgurazone d athvith

15 10805 (10 bus - ™M)

) com pus (combus)

R Ethernet_1 (Ethernet Network)

Su Ethernet_2 (Device Network)
* @ Seril_Une_! (Serlalboe)

Posizione  User

Librerie installate:

Sodetd

= [ FLEXIBOWL COMMUNECATION V03 (TM2S IMESE)

N

Progetto  Libreie  ETEST  Compilaione  |nlines Debug  Jools

e Scompattare la Libreria

“ars_Automation_Srl”
in una cartella
desiderata

Nome

[] Ars_automation_stl.compiled-library

rgied Aprire  ora
AL MAZ y " | Application [FLEBOWL COMMUNICA! : Logica PLC) + OF .
"Ry 0 [T 5 | Application [FLEBOWL COMMUNICATION VO3: Logica PLC) dal  proprio
v § X (9 Gestorelibreria X IFIDI’Oget’FO il
vl Lbreie Mapping dela versone  Aggomament lbrerie 2 RepOSItOI’y
83 Aggiungi ibress :\&gmwﬂl ) Repository ibresie L! | librerie”
Nome

(Tutte le societd)

il

+ () techissenices, 1,0.5.0 (Schnedes Bectic)

‘5
+0
+0
@
=
ol

{C:\ProgramData\EcoStruxure Machine Expert\V2. 1\User Managed Libraries)

Spano des non

ERS

Cliccare sul
pulsante installa

w Modifica. ..

Installa...

e

-
(varie)
Application
Communication
Controller
Intern

e e e

System

== TestVersions(not recommended)

Profil libreria. ..

' Raggruppare per categoria

Chiudi
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Selezionare
€ v > Desktop > Nuova cartella v Cerca in Muova cartella P qUIndI || f||e
Otganiza = Nuova cartell i =- a0 0 della libreria
4% Home Nome Ultima modifica Tipo precedenteme
D Ars_automation_srl.compiled-library 02/12/2024 10:16 File COMPILEC
& Desktop nte
2 —— scompattata e
r— cliccare su
P immagin “Apri”. In seguito
. chiudere il
[ Repository
. librerie.
I
I
I
Nome file: |A.s_aummannn_srlmmpned-l.mry | Compiled library files (*.compil ~
Apri Annulla
7 FLEXIBOWL COMMUNICATION_VO03.1.project* - Machine Expert Logic Builder - Version 2.1 (x64
File  Modifica Visualizza Progetto Librerie ETEST Compilazione |nlinea Debug Tools Finestre Guida Sempre
[<RGRORARE -2 = R [ R < [3' | ¥ | Application [FLEXIBOWL_COMMUNICA

allinterno del
Vostro progetto
cliccare ora su

Dispositivi v 3 X (fi) Gestore libreria x
=[5) FLEXIBOWL_COMMUNICATION_V03.1 || Librerie  Mapping della versione ~ Aggiornamenti librerie
= FLEXIBOWL_COMMUNICATION_VO3 (TM25 IMESE) €3 Aggiungi libreria Jp< Cancella libreria | ' Proprieta 72 Dettagli | 5] Seq
=210 Logica PLC
= ) Application Nome
*-12 Controli_Impliciti -8 Br in F T

%€ Program + [ recrtsservices, 1.0.5.0 (Schneider Electric)
@ o I 3.5.1
m Gestore libreria

+ (B Configurazione di attivita
T Persistentvars
£2 10_Bus (10 bus - TM3)
[ com_Bus (coM bus)
E Ethernet_1 (Ethernet Network)
E Ethernet_2 (Device Network)
#-#5 Serial_Line_1 (Serial line)

o

Thoaar

*

“Aggiungi
libreria”

Inserire una sequenza di caratteri per una ricerca full-text in tutte le librerie...

&
yl
=

Libreria Societa

Application
Communication
Controller
Devices
Docs
Intern
System
Use Cases
til

- (Varie)

Ars_automation srl
@ IoDrvProfinetDevice
@ SystemConfigurationAddExtendsPcrt
@ SystemUserFunctions
@ SystemUserFunctionsItf
|E) ™M3DeviceUtiities

Ars Automation S.r..
Schneider Electric
Schneider Electric
Schneider Electric
Schneider Electric
Schneider Electric

Avanzato... Annulla

Espandere l'albero
delle librerie alla voce
“(varie)”, selezionare
quindi
“Ars_automation_srl”
e cliccare su OK
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STEP 7:

ea Debug Tools Finestre Guida
o - " "
£+ (3" | #¥ | Application [FLEXIBOWL_COMMUNICATION_V03: Logica PLC] ~ ©F x|l Nelle GVL o

Variabili Globa

<] Feiremon | en xl dichiar li la
«[lB 1 VAR GLoBA

2 FlexiBowll 1 :Ars automation srl.FlexiBowl Com Schneider; are propnq
4 FlexiBowll Return :STRING; IStG nza chente
5 FlexiBowll Return_Alarm :WORD; riferimento (]I
FlexiBowll Busy :BOOL; . .
7 FlexiBowll Error :BOOL; Seguente tlpo
o ST “Ars_automation
Executel :BOOL; -
10 RESET_Flexyl :BOOL; _er.
11 FlexiBowll Cmd :STRING; H
= i i FIeX|B.owI _Com_S
13 Appoggio2 :BOOL; ch nelder";
14 Avanti :BOOL;
15 FlexiBowll Mooving :BOOL; Mot
1€ FlexiBowll QXRunning :BOOL; ox
17 FlexiBowll_Done +BOOL;
18 Execute2 :BOOL;
1 Return_FlexiStatus :WORD;
Z STEPS :INT;
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STEP 8:

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

TAG Tipo Descrizione

EN IN:Bool Abilitazione del blocco.

Deve essere sempre abilitato
poiché all'interno ci sono delle
istruzioni che si occupano di
tenere attiva la connessione

TCP
Execut | IN:Bool Invia il comando presente
e allingresso “CMD".

Il blocco prende in
considerazione questo
ingresso solo per un ciclo di
scansione del PLC e se la
comunicazione & stabilita.
IPAddr | IN:String Indirizzo IP del

FlexiBowl. Specificare
I'indirizzo IP del

Flexibowl.

La lungezza della stringa é
vincolata. Le istruzioni TCP di
comunicazione

sono ad alto livello e gestite
dal soket ethernet del PLC
pertanto anche se il
FlexiBowl si trova in un’altra
sottorete

ed & presente un gateway di
riferimento impostato nella
configurazione hardware del
PLC é possibile specificare
direttamente l'indirizzo IP
finale del FlexiBowl.
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"o STEP 8
TAG Tipo Descrizione
CMD IN:String Comando in formato stringa

dainviare al flexiBowl
(vedere tabella pit avanti)
ENO OUT:Bool Esecuzione del blocco
andata a buon fine senza
alcun errore software

Busy OUT:Bool Esecuzione QX in corso da
parte del FlexiBowl, pertanto
non é possibile inviare
ness’ualtro comando.

Done OUT:Bool Esecuzione ultimo comando
avvenuta con successo.

Sia sul primo ciclo di scansione
del

PLC e 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.

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

Return OUT:String Stringa di ritorno dall
FlexyBowl. Nel caso di
esecuzione di una QX verrd
restituito il valore ‘Mooving’
fino al completamento. Una
volta completata l'istruzione
QX si troverad il valore
dell'ultima richiesta di stato al
FlexiBowl fino all'esecuzione
successiva.

In caso di errore di
comunicazione verrd
restituito il valore
‘Communication Error. Check

state

on Nettwork&Device ’
Return_ OUT:Word Word contentente I'eventuale
FlexiAlar codice di errore letto dal
m driver del FlexiBowl. Vedere la

tabella allarmi
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COMMAN
D LIST:

Comandi Descrizione

Qx2 Move
QX3 Move-Flip
Qx4 Move-Flip-Blow
QX5 Move-Blow
QX6 Shake
Qx7 Light on
QX8 Light off
QX9 Flip
QX10 Blow
QX Quick Emptying Option
QXi12 Reset Alarm
TABELLA
ALLARMI:

Hex Value 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
16#0800 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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Dispositivi v 3 x
=[5 AEXIBOWL_COMMUNICATION_V03.1 -
= @ FLEXIBOWL_COMMUNICATION_V03 (TM251MESE)

12)Y) LogicaPLC
=} Application
+-12) Controlli_Impliciti
=I2) Program
fi) FC1_FlexiBowl (PRG)
fi¥ Main (PRG)
[E] sequence_Routine (PRG)
@ o
m Gestore libreria
= (@4 configurazione di attivita

= & FlexiBowl_Comm
] FC1_FlexiBowl

PersistentVars

£% 10_Bus (10 bus - TM3)

[ com_Bus (oM bus)

E Ethernet_1 (Ethernet Network)

%] Ethernet_2 (Device Network)
+ i Serial_Line_1 (Serial line)

RACCOMAN DAZIONI

Configurazione

Priorita ( 0..31 ): 31

—_—
Tipo
|® ciclico o] Intervalo - =
—_—— (per es. t#200ms) =
Watchdog
[ Attiva
o=t

3000 =

§

4k Aggiungi chiamata 3 Rimuovi chiamata [ Modifica chiamata Spostasu & S

POU
& Fc1_FlexiBowl

Commento

Configurazione

Priorita { 0..31 ): 1

Il blocchetto funzionale
“FlewiBowl_Com_Schneide
r’ trattato nel presente
manuale sfrutta alcune

Tipo

|Ciclicn -

Watchdog
“ Attiva

Tempo (per es. 150

Intervallo 0
{per es. t#200ms)

librerie di sistemna Codesys
che possono avere effetti
bloccanti sull’'esecuzione dei
task del PLC.

Pertanto é fortemente
consigliato creare un task

Sensibilita 1

totalmente dedicato alla

,-Fzﬂ gk Aggiungi chiamata Rimuovi chiamata [2{ Modifica chiamata Sposta su Spost:

routine che si occupa della
comunicazione con il
FlexiBowl, a tempo di

POU

@ Main

Commento

esecuzione “ciclico” e
minimo intervallo a “25 ms”
con Watchdog “disabilitato”
e la prioritd pit bassa
possibile, nel caso sopra
riportato per esempio &

stata impostata a “31".

Questo evita arresti indesiderati del programma utente in caso di errori generati
dalle istruzioni utilizzate all'interno del blocco “FlewiBowl_Com_Schneider”
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RACCOMANDAZIONI

N.B. Nel caso si utilizzi un
PLC M25IMESE le librerie
Codesys di comunicazione
fanno riferimento alla porta
“Ethernet 1" ovvero quella in

modalitd switch come
evidenziato in foto. Pertanto |l
FlexiBowl deve essere

interconnesso su tale porta.
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SCRIPT:

B L
// Set the base parameter

// Convert the IP address

syssocket.SysSockInetAddr(IPAddr, ADR(_ipAddr.sin_addr));

// Set the IP address into array of byte
_ipAddr.sin_port := syssocket.SysSockHtons(7776);
_ipAddr.sin_family := SOCKET AF INET;

// FlexiBowl TCP listening port
// Codesys Identification number of address family

//'If the connection TCP are close, then try to connect with the flexybowl
KeepAlive Timer(IN := (((SokStatus = FLEXYSOCK _CONNECTED) OR (SokStatus = FLEXYSOCK IDLE)) AND (NOT
Execute) AND (NOT InsideBusy) AND (NOT ReadContSts) AND (NOT ReadAlarm)),

PT = T#20S);

IF KeepAlive Timer.Q THEN
ReadContSts := TRUE;
KeepAlive Flag := TRUE;
END_IF;
| R R R R R R R R R AR

Exe_trig(CLK := Execute); // Execution trigger

// Inizialize data
IF Exe trig.Q AND ((SokStatus = FLEXYSOCK CONNECTED) OR (SokStatus = FLEXYSOCK IDLE)) THEN
InsideBusy := TRUE;
Done := FALSE;
ReadContSts := FALSE;
ReadAlarm := FALSE;
Error_ Com := FALSE;
KeepAlive Flag := FALSE;

FOR i:=0 TO 20 DO
SendSocketDat[i] := 16#00;

END FOR;

SendSocketDat[1] := 16#07;

FORi:=0TO 51 DO
RevSocketDat[i] := 16#00;
END_FOR;

vnoo
/I Headre 16#00 16#07

// Message ascii to hex message

// Footer 16#0D

FOR i:=0TO 19 DO

SendSocketDat[i + 2] := CMDJ[i];

IF SendSocketDat[i + 2] = 16#00 THEN
SendSocketDat[i + 2] := 16#0D;
EXIT;

END IF;

END FOR;
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SCRIPT:

ReadAlm_trig(CLK := (NOT ReadContSts)); // Execution read alarme trigger

// If ReadContSts funtion active send 'SC' command
IF ReadContSts THEN
_ Char :="SC";
SendSocketDat[0] := 16#00;
SendSocketDat[1] := 16#07;
SendSocketDat[2] := Char[0];
SendSocketDat[3] := Char[1];
SendSocketDat[4] := 16#0D;
FOR i:=5TO 19 DO
SendSocketDat[i] := 16#00;
END FOR;
END IF;

// If ReadAlarm funtion active send 'AL' command
IF ReadAlm_trig.Q THEN
_Char:="AL
SendSocketDat[0] := 16#00;
SendSocketDat[1] = 16#07;
SendSocketDat[2] := Char[0];
SendSocketDat[3] := _Char[1];
SendSocketDat[4] := 16#0D;
FOR i:=5TO 19 DO
SendSocketDat[i] := 16#00;
END FOR;
ReadAlarm := TRUE;
END IF;

T
// Send data Section
// Calculate Message Size
FOR i:=2TO 19 DO
IF (SendSocketDat[i] = 16#0D) THEN
SndSize:=INT_TO_UDINT(i);

EXIT;
END IF;
END_FOR;
Snd_Trigl(CLK := (SokStatus = FLEXYSOCK IDLE)); // Execution trigger 1
Snd Trig2(CLK := (KeepAlive Timer.Q)); // Execution trigger 2
CASE SokStatus OF

] HHHH A CREATING HHHHHH T R
FLEXYSOCK_CLOSE:
SokStatus := FLEXYSOCK_CONNECTING;

syssocket.SysSockClose(Socketld);
Socketld := syssocket.SysSockCreate(SOCKET AF INET, SOCKET STREAM,
SOCKET IPPROTO_TCP , ADR(SockCreateResult));

SysSockloctl(Socketld, SOCKET FIONBIO, ADR(enable option));

IF (Socketld = RTS_INVALID HANDLE) THEN
SokStatus := FLEXYSOCK_ERROR;
ELSE
SokStatus := FLEXYSOCK_CONNECTING;
END _IF
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1] tHHHHH R CONNECTING #HHHHRHHRHHRHHRHHRHEREER
FLEXYSOCK_CONNECTING:
SockConnectResult := SysSockConnect(Socketld, ADR(_ipAddr), SIZEOF(_ipAddr));

IF (SockConnectResult <> RTS INVALID HANDLE) THEN
SokStatus := FLEXYSOCK_CONNECTED;

ELSE
SokStatus := FLEXYSOCK_ERROR;

END_IF

] HtHH T SENDING sttt
FLEXYSOCK CONNECTED, FLEXYSOCK IDLE:
SockReceiveDone := FALSE;
IF ((Exe_trig.Q OR ((Snd_Trigl.Q OR Snd_Trig2.Q) AND ReadContSts) OR ReadAlarm)) THEN
SockSendDone := FALSE;
SentBytes :=0;
SokStatus := FLEXYSOCK_SENDBUSY;
SentBytes := syssocket.SysSockSend(Socketld, ADR(SendSocketDat), SndSize + 1, SOCKET MSG NONE,
ADR(SockSendResult));

IF ((SentBytes > 0) AND (SockSendResult <> RTS INVALID HANDLE)) THEN
SokStatus := FLEXYSOCK_RECEIVEREQ;
SockSendDone := TRUE;

END IF;

IF (SockSendResult = RTS_INVALID _HANDLE) THEN
SokStatus := FLEXYSOCK _ERROR,;
SockSendDone := FALSE;

END_IF

END I[F;

I it Rt RECEIVING #ftHHHHHHH

/I Receive data Section

FLEXYSOCK RECEIVEREQ:
RevBytes :=0;
SokStatus := FLEXYSOCK_RECEIVBUSY;
FOR i:=0TO 51 DO

RevSocketDat[i] := 16#00;
END_FOR;

RevBytes := syssocket.SysSockRecv(Socketld, ADR(RcvSocketDat), SIZEOF(RcvSocketDat),
SOCKET MSG NONE, ADR(iecRcvResult));

IF ((RevBytes > 0) AND (RevSocketDat[0] = 16#00) AND (RevSocketDat[1] = 16#07) AND (iecRcvResult <
RTS INVALID HANDLE)) THEN
SokStatus := FLEXYSOCK_IDLE;
SockReceiveDone = TRUE;
END TF;
IF (iecRcvResult = RTS INVALID HANDLE) THEN
SokStatus := FLEXYSOCK_ERROR;
SockReceiveDone := FALSE;
END _TF;
END_CASE;
L

// Decoding the message from the FlaxiBowl
IF SockReceiveDone AND (NOT ReadAlarm) THEN
FORi:=0TO 51 DO
Return_Value[i] := 16#00;
END_FOR;
FOR i:=2TO 52 DO
IF (RevSocketDat[i] = 16#0D) THEN
EXIT;
END IF;
Return_Value[i - 2] := RevSocketDat]i];
END_FOR;
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/] If received data from FlaxiBowl (SC= 4 xxx) and ReadContSts funtion active, write 'QX Running’

b‘:’as B— on Return_Value variable elseif received data from FlaxiBowl (SC= xx 1x) and ReadContSts
funtion active, write 'Mooving'
2345678

IF (RcvSocketDat[7] = 16#31) AND ReadContSts
THEN Return_Value := 'Mooving;

END_IF;

IF (RcvSocketDat[5] = 16#34) AND
ReadContSts THEN Return_Value := 'QX
Running;

END_IF;

END_IF;

/] If the check FlexiBowl alarm it's done then set Done and reset Busy and
terminate the function IF SockReceiveDone AND ReadAlarm THEN
h:=1;
FORi:=5TO 8 DO
string_app2[h] :=
RcvSocketDat[i]; h:=h+1;
END_FOR;
Return_FlexiAlarm :=
STRING _TO_UINT(string_app2); ReadAlarm :=
FALSE;
InsideBusy := FALSE;
Done :=
TRUE; END_IF;

/] If 'QX' command sent active ReadContSts funtion

IF SockReceiveDone AND (RcvBytes <> 0) AND (RcvSocketDat[2] = 16#25) AND (NOT
ReadContSts) THEN ReadContSts := TRUE;

END_IF;

|| If received data from FlaxiBow! and not ReadContSts funtion active, set Done and reset Busy
IF SockReceiveDone AND (RcvBytes <> 0) AND (NOT ReadContSts) AND (NOT

ReodAIarm) THEN InsideBusy := FALSE;

Done := TRUE;
END_IF;

/] If received data from FlaxiBow! (SC= 0 001) and ReadContSts funtion active, set Done and reset
Busy and terminate the function
2345678
IF SockReceiveDone AND (RcvSocketDat[7] = 16#30) AND
ReadContSts THEN ReadContSts := FALSE;
END_IF;

IF KeepAlive _Flag AND (RcvBytes <> 0)
THEN KeepAlive_Flag := FALSE;
Error_Com := FALSE;

END_IF;

/]
HHHHHHBHBHBHBHBHBHBHBHHHHHHHHBHBHBHBHBHBHBHBHBH B HHHBHBHBHBHE
HHERBHBRAHBHHBHAHBHAHBHAHBHAHBHAHBRAHBHHHSE
/| TimeOut and error management
Timeout_Timer(IN := (((NOT ReadContSts) AND InsideBusy) OR (ReadContSts AND (NOT
SockReceiveDone)) OR KeepAlive_Flag OR ReadAlarm),

PT := T#5S);

/| Generate error
IF Timeout_Timer.Q OR (SokStatus = FLEXYSOCK _ERROR)

THEN ReadContSts := FALSE;

ReadAlarm := FALSE;

KeepAlive_Flag :=

FALSE; InsideBusy :=

FALSE; Done := FALSE;

Error_Com := TRUE;

Return_Value := ‘Communication Error. Check the
flaxiBow! Con’
syssocket.SysSockClose(Socketld);
SokStatus := FLEXYSOCK_CLOSE;

END_IF;

Busy := InsideBusy;
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