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Questo Plugin € nato con l'idea di comunicare in
maniera rapida e sicura con Flexivision tramite i
robot FANUC.

Il Plugin necessita della licenza "Fanuc User Socket
Messaging" per il corretto funzionamento.

FlexiBowl® Plug-In

FANUC
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Configurazione Plug-in

Step 1.

Panoramica

Al fine di usare Socket Messaging, &€ necessario configurare i parametri
hardware and software del network, per la comunicazione con
Flexivision dovrd essere configurato un Server Tag.

Impostazione di un Server Tag

Passaggi

1. Cold start del controller.

a.Sulla teach pendant, premere a lungo | tasti SHIFT e RESET. Oppure,
sul pannello operatore, premere a lungo RESET.

b.Mentre state premendo SHIFT e RESET sulla teach pendant (o RESET

sul pannello operatore), accendere I'alimentazione.
c.Rilasciare tutti i tasti.

2. Sulla teach pendant, premere MENU.

3. Selezionare SETUP.

4. Premere F1, [TYPE].

B. Selezionare Host Comm.

6. Premere F4, [SHOW].

7. Scegliere Servers.

8.Muovere il cursore sul tag ‘S3’ e premere F3,
DETAIL. Vedrete una schermata similie alla
seguente.

SETUFP Tags
Tag 53:

Ccmcnt: R
Protocol Name: PRPALA e

Current State: UNDEFINED

Startup State:

Server IP/HOoStTname: * kb ddhh dn s sn s
Remote Path/Shara: #kkwwdkwdhdnsansn
Port: Epeep

Inactivity Timecut: 15 min

Username : ANonymous
Password SppcR b

9. Muovere il cursore su Protocol Name item, e premere F4,
[CHOICE].

10. Selezionare SM.

1. Muovere il cursore su Startup State, premere F4, [CHOICE].

12. Selezionare START
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13. Premere F2 [ACTION].
14. Selezionare DEFINE.
15. Premere F2 [ACTION].
16. Selezionare START.

17. Impostare le variabili di sistema:

a.Premere MENUS.

b.Selezionare NEXT.

c.Selezionare SYSTEM, e premere F1, [TYPE].

d.Selezionare Variables.

e.Muovere il cursore su $HOSTC_CFG, e premere ENTER.
f.Muovere il cursore sulla struttura corrispondente al tag ‘$3’, cioé
muovere il cursore su cursore sul'elemento [3].

SYSTEM Variables

$HOSTS CFG
1 (1) HOST CFG T
2 (2] HOST CFG T
3 [3] HOST CFG_T
4 [4] HOST CFG_T
5 [5] HOST CFG T
6 (6] HOST_CFG_T
7 (M HOST CFG_T
8 [8] HOST CFG T

g. Premere ENTER. Vedrete una schermata similie alla seguente.

SYSTEM Variables
$HOSTS_CFG:3]
1 SCOMMENT *uninit»*
2 SPROTOCOL L oMY
3 SPORT *uninit*
4 SOPER 3
5 $STATE 3
6 SMODE *uninit»*
7 SREMOTE *uninit*
8 SREPERRS FALSE
9 STIMEOUT 15
10 SPATH *uninit*
11 SSTRT_PATH *uninit*
12 SSTRT_REMCTE *uninit*
13 SUSERNAME *uninit*
14 $PWRD TIMOUT 0
1/ SSERUER_PCRT 0

h. Muovere il cursore su $SERVER_PORT. Inserire come porta la
‘4007'.
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Step 2.

CARICAMENTO DEI FILE “FLEXIVISION.PC” E

“MAIN_FLEXIVISION.TP”

I file “Flexivision.pc” & il file che permette la comunicazione con Flexivision
mentre il file “Main_Flexivision.tp” & un esempio che illustra il corretto utilizzo

del file di comunicazione.

Una volta che il client & configurato, si devono inserire tali file nel controller.
Per fare cio, copiare i file su una chiavetta USB e inserirla nella porta USB della

pendant.

| = O 7]clefx

MAIN_FLEXIVISION LINE 0 [l ABORTED [B[eJi\]

!.' Cella_TEST_20042022 Robot Controller] w MAIN_FLEXIVISION +

1
1 UTILITIES 1 KAREL source)
2 TEST CYCLE 2 File Memary 1 command files)
3 MANUAL FCTNS 3 Auto Backup [1 LEXt files)
v==1 KAREL listings)

4 ALARM 4 DT (all KAREL data files)
51/0 3 PC (all KAREL p—code)
6 SETUP » TP (all TP programs)

MN (all MN programs)

VR (all variable files)
SV (all system files)
to generate directory

ilo USER

Menu Favorites (press and hold to set)

MAIN_FLEXIVISION LINE O [gd ABORTED leli]

MC:\*._*
KL {all KAREL source)

CF (all command files)

TX (all text files)

LS (all KAREL listings)

DT (all KAREL data files)
PC {(all KAREL p-code)

TP {(all TP programs)

MN {(all MN programs)

VR (all 2

variablg =
11 * SV (all system ur 1
Press DIR to generate directolfBCEbENES

2 Format

[

L B R ]+

Lo n s WwN

=
(=]
»

3 Format FAT32

4 Make DIR

LOAD

[DIR] [BACKUP] IUTIL |
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KAREL source)
1 USB on TP (UT1:) (all command files)

1 FROM Disk (FR{

(all text files)
2 Backup (FRA:) (all KAREL listings)
3 RAM Disk (RD:) (all KAREL data files)

(all KAREL p-code)

(all TP programs)

5 Mem Device (M (all MN programs)

6 Console (CONS| (all variable_files)
(all system files)

prate directory

4 Mem Card (MC.

7 USB Disk (UD1:

8 --next page--

8 --next page--

[ TYPE] [DIR] LOAD [BACKUP] [UTIL ] >

Now press “Load” and import the file Flexivision.pc and
Main_Flexivision.tp

Step 3.

DESCRIZIONE DEL FUNZIONAMENTO DEL
FILE “FLEXIVISION.PC” E
“MAIN_FLEXIVISION.TP”

Elementi di funzionamento del programmai:

e Flagl
La flag che utilizza di programma Flexivision.pc
per il raccordo conil programma principale .tp
la numero 1.

Tale flag sard portata a ON dal programma .pc una
volta avvenuta la connessione. Successivamente
ogni volta che la flag sara riportata a OFF dall
programma principale ci sard l'invio del comando.
Avvenuta laricezione e aggiornatii registri
(descritti succesivomente% la flag sara riportata a
ON.

Nel programma.tp viene portata la flag a OFF, si avvia la
routine di Flexivision e attendiamo che la connessione sia
avvenuta.
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File .tp
F[51= (5

1T deny FlexivVision to send
'the commands

F[1]=(§El)

'T run the Karel program
RUN FLEXTVISTON

LBL[5] —
This part

IF (F[5]1=BN) THEN

waze (OB | D0V

F[5]= (0l S

ENDIF reconnection

'wait the flexivision connection
WAIT (F[1]=8N)

La flag 5 e utilizzata solo per gestire la riconnessione.
Si proseguird oltre la WAIT (F%1]=ON) solo dopo che &
avvenuta la connessione con Flexivision.

e Flexivision_command
Il registro Flexivision_command & il registro stringa
numero 14 ed ospita il comando da inviare a
Flexivision. Da tale registro il file Flexivision.pc
leggera il comando per inviarlo a Flexivision.

Viene quindi scritto il commando sul registro desiderato e
poiviene portatala Flag a OFF, per accedere ai dati si
attende che la Flag ritorni ad ON.

File .tp

'T set the command

CALL SET_FLEXIVISION_COHHAND(
'start Locator')

'T allow FlexiVision to send
'the commands

F1]= ()

LBL[1:main cycle]

'I wait the Karel program
'to deny FlexiVision

'to send the commands

WAIT (F[1]1=8N)
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e Id_pattern
Il registro Id_pattern ¢ il registro numerico
numero 70. Su tale registro viene scritto:
-200: Flexivision non connesso
-100: Flexivision in errore
-2: Comando non conosciuto
-1: Comando non di ricerca pattern
0: Comando di ricerca pattern e pattern non trovato
numero>0:Comando di ricerca pattern e id del
pattern trovato

o

O O O OO0

File .tp

T wait the Karel program
'to deny FlexiVision
'to send the commands

WAIT (F[1]1=BH OR

R[70:id pattern]=(-200))

lReconnection management 'Hﬂqunis
IF tR[?D:id;pattern]zl—ZOO}} used to
THEN manage the
F[5]=(BN) reconnection
JMP LBL[5]

ELSE .
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'If i receive this value

!'TI abort all the tasks

'and I return an error
!"FlexiVision error"

IF (R[70:id pattern]=(-100))
THEN

UALM[1]

ELSE

'If i receive this value

'TI abort all the tasks

fand I return an error
!"Undefined command™

IF (R[70:id pattern]=(-2)) THEN
UALM([2]

ELSE

'If i receive this value
'means that there are

'no found parts so I have

'to send a rotation command to
'the FlexiBowl

IF (R[70:id pattern]=0) THEN
CALL FLB_PLUGIN('QX3')

'T allow FlexiVision to send
!the commands

Fl1]1= ()

ELSE

'If i receive a valid ID
'I start the main cycle

IF (R[70:id pattern]<>(-1)) THEN
cavslpros 1

F[1]= (S Simple pick and place
program

Leggiamo quindi il valore del registro id_pattern per sapere
le azioni da svolgere.

Di seguito viene riportato la funzione
SET_FLEXIVISION_COMMAND() che permette di scrivere il

comando all'interno del registro “Flexivision_Command".

: IWrite the function argument
2: l!on the string register
3: SR[14]=AR[1]

Imovimento del robot nel file .tp avviene conil tool 5 e con
il frame 7.

Il frame 7 dovrd coincidere con il frame di calbrazione
utilizzato per Flexivision
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!'T set the user tool
'and the user frame
UTOOL NUM=5

UFRAME NUM=7

Flexivision restituisce le coordinate x,y,r. Aggiornare i valori di ze w in
base al frame utilizzato per la calibrazione e alle proprie esigenze.

'T write on the position register
'the Z height of the part
PR[60,3:Flexivision Posi]=R[71]

'T set to zero the rotation of
'the W axis
PR[60,4:Flexivision Posi]=0

Nel file .tp i primi due comandi sono di “set_Recipe” e di
“get_Recipe”.

Creare quindi una ricetta “Nome_ricetta” e inserire o stesso
nome “Nome_ricetta” nel registro12 che é utilizzato dal
programma per il controllo.

Qualora non si abbia bisogno di tali “ecomandi” alla loro
eliminazione con le rispettive flag di raccordo ON/OFF.

CALL SET FLEXIVISION COMMAND (
'set Recipe=Fanuc flexivision')

1T allow FlexiVision to send
'the commands

F[1]= (088

!T wait the Karel program
'to deny FlexiVision
!to send the commands

WAIT (F[1]1=0H)

e Flexivision Response
Il registro Flexivision_Response ¢ il registro stringa numero
15. Su tale registro viene ‘scritta’ la stringa restituita da
Flexivision, quando il comando non é di ricerca pattern.

e Flexivision Position
Il registro Flexivision_position & il registro di posizione numero
60. Su tale registro viene ‘scritta’ la posizione restituita da
Flexivision, guando viene trovato il pattern.
Si dovra accedere a tale registro solo nel momento in cui il
registro “id_pattern” ha un valore >0.
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Lista Comandi FlexiVision

Per inviare il comando a FlexiVision & necessario modificare il valore

della stringa "‘command®.

N_Mission

Command

“start_Locator"

Action

Starts the parts localization
process by recalling the
FlexiBowl handling routine
in case there are no parts
that can be picked up.
Return: “Patternl;x;y;r”.

“stop_Locator"

Stops the process of
locating the object with
the aid of the FlexiBowl.

“turn_Locator"

If no parts are picked up,
by this command the
operator can make the
Flexibowl rotate and the
“start_Locator” routine
start.

Return: “Patternl;x;y;r”.

“test_Locator"

Starts the process of
locating the object without
the aid of the FlexiBowl.
Return: “Patternl;x;y;r”.

“start_Control"

Starts the inspection cycle.
Return: “Controll;x;y;r”.

“state_Locator'

Locator status diagnostics
is shown:

Return:

“Locator is Running”
“Locator is in Error”
“Locator is not Running”.

“start_Empty"

Start the FlexiBowl|® Quick-
Emptying sequence.
Return: “start_Empty
ended”

“get_Recipe"

The name of the recipe
currently loaded on
FlexiVision is shown.
Return: “recipe name”.

9 “set_Recipe=recipe name'

The recipe corresponding
to the sent "recipe name"
is loaded.
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