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Sehr geehrte Kundin,
sehr geehrter Kunde,

vielen Dank, dass Sie unseren Produkten und unserem Familienunternehmen als
fihrendem Technologieausrister fir Roboter und Produktionsmaschinen vertrauen.

Unser Team steht Ilhnen bei Fragen rund um dieses Produkt und weiteren Losungen
jederzeit zur Verfligung. Fragen Sie uns und fordern Sie uns heraus. Wir |6sen lhre
Aufgabe!

Mit freundlichen GriiRen
lhr SCHUNK-Team

Customer Management

Tel. +49-7133-103-2503
Fax +49-7133-103-2189

cmg@de.schunk.com

@ Betriebsanleitung bitte vollstandig lesen und produktnah aufbewahren.
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Allgemein

1 Allgemein

1.1 Zu dieser Anleitung

Diese Anleitung enthalt Informationen zum SCHUNK-Software
Plugin fir Doosan Roboter und dessen Verwendung in "WCI -
Work Item Cell".

Das Plugin dient zur einfachen Integration und Ansteuerung
folgender Produkte in Doosan-Applikationen:

e Co-act EGP-C 40-N-N-M1013
e Co-act EGP-C 64-N-N-M1013
e EOA-DRM-EGP 40

e EOA-DRM-KGG 100-80

e EOA-DRM-PSH 22-1

e EOA-DRM-JGP 80-1

e EOA-DRM-JGP 100-1

e EOA-DRM-PGN plus-P 80-1

e EOA-DRM-PGN plus-P 100-1
e EOA-DRM-PZN-plus 64-1

Abbildungen in dieser Anleitung dienen dem grundsatzlichen
Verstandnis und konnen von der tatsachlichen Ausfiihrung
abweichen.

Neben dieser Anleitung gelten die aufgefiihrten Dokumente unter
Mitgeltende Unterlagen [P 4].

1.2 Symboldefinition
In dieser Anleitung werden folgende Symbole verwendet:
m  Voraussetzung einer Handlung

1. Handlungsschritt 1
2. Handlungsschritt 2

v Zwischenergebnis
v Endergebnis

[ > 4] Seitenzahl in Verweisen

1.3 Mitgeltende Unterlagen
e Montage- und Betriebsanleitung des Produkts *
e Betriebsanleitung des Doosan-Roboters

Die mit Stern (*) gekennzeichneten Unterlagen konnen unter
schunk.com heruntergeladen werden.
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Softwarebaustein installieren

2 Softwarebaustein installieren

HINWEIS

Zur Installation der Software den beiliegenden USB-Stick
verwenden.

1. USB-Stick an die Steuerung des Roboters anschlieBen.
2. Steuerung starten.

3. "Teachpanel > Setting > Workcell Item, Skill Install & Uninstall"
wahlen.

7 Servo Off
X Setting ‘ 20210126 7:10:09 PM

[=5] License

S I
a Ifyouinstall or uninstall an item, you need to restart the robot.

No. Installed Item Manufacturer Version Status

Log Message

System Log Export
[ Factory Reset a
g Screen Saver
@ Idle Servo OFf

€ Backup &Restore &
% Friction Calibration g
E Workcell Item, Skill 0-0/0

Install & Uninstall
& 9]
Status Power

4. Schaltflache "Install" wahlen.
5. Allgemeine Geschaftsbedingungen bestatigen.

@© Termsand Conditions

If an item developed by App Builder is not certified by Doosan Robotics,
Doosan Robotics do not make any representation or warranty regarding the
use or inability to use the Software and the Product or any result of such
use.

You bear the risk of use, results, and performance of the Software.

\ have read and agree to the terms and conditions.

coneel
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Softwarebaustein installieren

6. WOCI-Datei auswahlen.

IIiiHHHIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII

Select a file to install. Installed files are applied at reboot.

= Drives » | D: » Users » | Desktop »  WCl »

Name

<

dra-schunkCoact.dr3

[ Coneet )

7. Sicherstellen, dass USB-Stick wahrend der Installation nicht
entfernt wird.

8. Schaltflache "OK" wahlen.

@ Information Message X

It may take some time to install. Be careful not to turn off the robot or remove the
USB during installation.

v Softwarebaustein wurde installiert.
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Softwarebaustein konfigur
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3 Softwarebaustein konfigurieren
1. "Workcell Manager > End Effector > +" wahlen.

o ‘ o Not Available Workcell Item ‘

End Effector Machine Peripheral

¥ General

No workcell item. No workcell item. No workcellitem.

@ World Coordinates g Please create new item Please create new item Please create new item
@ Robot Limits -

] Normalljo

\f] safetyl/o a

® safety Stop Modes @&

M Nudse a n I
| T | B @ ek
o
Home Workcell Manager | Task Builder Task Writer Status Setting

‘h‘ ﬂ Servo Off
L J 2021.01.279:33:51 PM

@ ] =

O

Power

2. Kategorie "Greifer" auswahlen.

3. Typ des Workcell Iltem "SCHUNK_Co-act_EGP-C" auswahlen.

¢ New End Effector

Type

End Effector

(] Servo Off
< |Q‘ 2021012793413 PM

(‘) Pneumatic Gripper

(‘) Electric Gripper

(') Vacuum Gripper

G) Schunk_Co-act_EGP-C

® T &g B @ 3oy

Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer Status Setting

+

scHUNKE)
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Softwarebaustein konfigurieren

4. Eingang- und Ausgangsignale einstellen:
v Bei Direktanschluss an der Werkzeugschnittstelle des

Roboters: "Flange" aktivieren.

v Output Signal: Greifen (Grasp) = Port 1,

Freigabe (Release) = Port 2

v Input Signal: Erfassungssensor (Grasp Sensor) = Port 2,
Freigabesensor (Release Sensor) = Port 1
5. Schaltflache "Confirm" wahlen.

Home

Schunk_Co-act_EGP-C

@

o)

Servo Off
2021.01.27 9:34:35 PM

Interface Tool Center Position
End Effector Output signat Controller ® Flange Modbus
Name PortNo. Action I
Grasp Select Port v
Release Select Port v
Input Signal Controller @ Flange Modbus
Name Port No. Action
Grasp Sensor L) Select Port v No Signal
Release Sensor \_) Select Port v No Signal

? B E
O
Workcell Manager ~ Task Builde Task Writer

*

Status

6. Werkzeugreferenzpunkt (Tool Center Position) einstellen.
7. Schaltflache "Confirm" wahlen.

0

Home

Schunk_Co-act_EGP-C

@

Interface
End Effector
Position @

X 0.000mm| Y

Auto Calculation @) C’

e.000mm| | Z

(s

Setvo Off
2021.01.279:34:55 PM

Tool Center Position

0.000mm| = A 00°| | B

0.0

v I

O

Point 1 v |
Point 2 v
Point 3 v
Point 4

+

T = B ® €3

[m o}
Workeell Manager ~ Task Builder Task Writer Status Setting

Power

1464858
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Softwarebaustein konfigurieren

8. Greifer aktivieren.

( | Servo Off
< ‘ (‘) ‘ 2021.01.27 9:35:29 PM

¢ Schunk_Co-act_EGP-C £ Edit

Interface Tool Center Position

End Effector

0
G) Schunk_Co-act_... m

Output Signal Controller

Name Port No.
Grasp 1
Release 2
Input Signal Controller
Name Port No.
+ Grasp Sensor 1
©» T = B @, & O
[mom}
Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer Status Setting Power

v Name des Greifers wird im Workcell Manager angezeigt.

] ( ] Servo Off
— ‘ o Not Available Workcell Item ‘ |h ‘ 2021.01.27 9:35:40 PM

@ ] =

End Effector

& General - |d) Schunk_Co-act_... |

Machine Peripheral

No workcellitem. No workcell item.

@ World Coordinates g Please create new item Please create new item

@ Robot Limits a

E] Normal /o

] safetyi/o a

(3 safety Stop Modes &

M Nudee a n

+ + + +
[mam} |

w T s B & @ O
Home Workcell Manager ~ Task Builder Task Writer Status Setting Power

scHUNKE)
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Funktionen in den Programmcode einfligen

4 Funktionen in den Programmcode einfiigen

1. "Task Builder > New" wahlen.
2. Greifer auswahlen und in der Liste hinzufigen.
3. Schaltflache "Next" wahlen.

Template
Saved File

Import

w T | =a

Home Workcell Manager [ Task Builder

Task Type Create New Task

New Select Workcell Item

Schunk_Co-act_EGP-C

=

Task Writer

" (A.) ‘ ﬂ Servo Off
L J 2021.01.279:35:52 PM

@

Status

Selected Workeell Item List

/=7
& O

Setting Power

v Mogliche Befehle werden in der Liste rechts angezeigt.

Befehle an gewlinschte Stelle in die Aufgabenliste ziehen.

=— Task_20210127_213603

(;) 2 Servo Off
2021.0127 9:36:12PM

Tools Task List
001
E Globalvariables
Multi-Select
502
@ MainSub ( Task Vel. 250.000, Acc. 1.0-+ )
Copy
003
i H EndMainSub
Cut
Delete
Row Up
Row Down

W T u=

Home Workcell Manager ~ Task Builder

Task Writer

B[5]5[o[k[o]e

Command Property
Gripper Skill

Schunk_Co-act EGP-C

Destacking

Grasp

Insert

Pick

Place

Release

Stacking

Variable Play

O}

Status

€3

Setting Power

10
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Original Softwarehandbuch

SCHUNK GmbH & Co. KG
Spann- und Greiftechnik

Bahnhofstr. 106 - 134
D-74348 Lauffen/Neckar
Tel. +49-7133-103-0

Fax +49-7133-103-2399
info@de.schunk.com
schunk.com

Folgen Sie uns | Follow us

R ACK ~ R @in
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