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여기에 포함된 정보는 Universal Robots A/S의 자산이며 , Universal Robots A/S의 사전 서면 동의 없이
전부 또는 일부를 복제할 수 없습니다 .여기에 포함된 정보는 통지 없이 변경될 수 있으며 ,
Universal Robots A/S의 의무로 해석할 수 없습니다 .이 문서는 주기적으로 검토 및 개정을 거칩니
다 .

Universal Robots A/S에는 본 문서의 오류 또는 누락에 대한 책임이 없습니다 .

Copyright © 2019–2024 by Universal Robots A/S.

Universal Robots로고는 Universal Robots A/S의 등록 상표입니다 .
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1. 소개

1.1.본 문서 소개
이 가이드에서는 다음 로봇 암 크기의 Universal Robots OEM Control BoxUniversal Robots설치 방법에
대해 설명합니다 : UR3e, UR5e, UR10e, UR16e, UR20및 UR30.

AC버전과 DC버전 모두에 대한 설치에 대해 설명합니다 .

알림

본 문서의 모든 가이드라인을 준수하는 경우에도 Universal Robots에 면책 규정이 적용
됩니다 .

1.2.박스 내용물
제품에 포함된 항목 :

• OEM Control Box

• 본 문서

• WAGO 831 4극 음극 커넥터

• 케이블 스트레인 릴리프 브래킷

1.3.회사 정보
Universal Robots A/S

Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

+45 89 93 89 89

https://www.universal-robots.com
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2. 로봇 청소

2.1.매일 청소
로봇 암 및 /또는 티치 펜던트에서 보이는 먼지 /오염물질 /기름은 천과 세제 중 하나 (물 , 70%이소프로필
알코올 , 10%에탄올 알코올 또는 10%나프타 )를 사용하여 닦아낼 수 있습니다 .드물게 소량의 그리스
가 조인트 부분에서 보일 수 있다 .이는 조인트의 기능 ,사용 또는 수명에 영향을 주지 않는다 .

2.1.1.추가 청소
로봇 청소에 보다 중점을 두므로 , Universal Robots은 70%이소프로필 알코올(소독 알코올)을 사용하여
청소하는 것을 권장한다 .

1. 강연사 극세사 천과 70%이소프로필 알코올 (소독 알코올 )을 사용하여 로봇을 닦는다 .

2. 70%이소프로필 알코올을 로봇에 바른 상태로 5분간 두고 ,일반 청소 절차에 따라 로봇을 청소
한다 .

표백제를 사용하지 않는다 .희석한 세제에 표백제를 사용하지 않는다 .
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3. 안전

3.1.안전 메시지 유형

Description 안전 메시지는 중요한 정보를 강조하는 데 사용됩니다 .안전을 보장하고 인적 부
상 및 제품 손상을 방지하기 위해 모든 메시지를 읽으십시오 .안전 메시지 유형
은 아래에 정의되어 있습니다 .

경고

이를 피하지 않으면 사망 또는 심각한 부상을 입을 수 있는 위험

한 상황을 나타냅니다 .

경고 :전기

이를 피하지 않으면 사망 또는 심각한 부상을 입을 수 있는 전기

적으로 위험한 상황을 나타냅니다 .

경고 :고온 표면

접촉 및 비접촉 근접으로 인해 부상을 입을 수 있는 위험한 고온

표면을 나타냅니다 .

주의

이를 피하지 않으면 부상을 입을 수 있는 위험한 상황을 나타냅

니다 .

접지

접지를 나타냅니다 .

보호 접지

보호 접지를 나타냅니다 .

알림

주의해야 할 정보 및 /또는 장비의 손상 위험을 나타냅니다 .

설명서 참조

설명서에서 참조해야 하는 보다 자세한 정보를 나타냅니다 .
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3.2.일반 안전 유의 사항
OEM Control Box를 설치하거나 작동하기 전에 아래의 일반 안전 메시지를 읽으십시오 .안전에 대한 자
세한 내용은 Universal Robots사용자 설명서의 안전 장을 참조하십시오 .

경고

세이프가드 및 기능을 확인하고 검증하지 않으면 사망이나 심각한 부상에 이를 수 있

습니다 .

• 모든 위험 감소가 의도한 대로 작동하고 필요한 위험 감소를 달성하는지 확인하
십시오 .

경고

설치 및 작동 전에 위험 평가를 수행하지 않으면 작업자 부상이나 장비 손상이 발생할

수 있습니다 .

• 설치 및 작동 전에 위험 평가를 수행하십시오 .

• UR사용 설명서 및 UR 서비스 설명서를 읽으십시오 .

경고 :전기

전원에 연결된 장비를 설치 또는 유지보수하는 경우 감전될 수 있다 .

• 설치 또는 유지보수 작업을 수행하기 전에 장비의 전원이 꺼진 상태인지 확인합
니다 .

주의

설치 또는 유지보수가 정상적으로 수행되지 않으면 장비가 손상되거나 작업자가 부

상을 입을 수 있다 .

• 자격을 갖춘 담당자만 설치 ,가동 ,유지보수를 수행해야 합니다 .

• UR사용 설명서 및 UR서비스 설명서를 읽으십시오 .

접지

전원 또는 접지 배선을 올바르게 연결하지 않는 경우 장비가 손상되거나 작업자가 부

상을 입을 수 있습니다 .
잘못된 전원 연결로 발생한 손상은 보증 항목에 포함되지 않습니다 .작동 전 확인 사
항 :

• 전원 배선이 올바르게 연결되어 있는지 확인합니다 .

• 접지가 올바른지 확인합니다 .
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알림

정전기 방전 (ESD)은 OEM Control Box의 민감한 구성 요소를 손상시킬 수 있습니다 .

• OEM Control Box전기 인터페이스를 취급하는 경우 반드시 정전기 방지 스트랩
을 착용하십시오 .
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4. 전기 설치 : AC버전
이 섹션에서는 OEM Control Box를 교류 전원에 연결하는 방법을 설명합니다 .

경고 :전기

전원에 연결된 장비를 설치 또는 유지보수하는 경우 감전될 수 있다 .

• 설치 또는 유지보수 작업을 수행하기 전에 장비의 전원이 꺼진 상태인지 확인합
니다 .

제품을 DC전원에 연결하는 방법에 대한 자세한 내용은 다음을 참조하십시오 : 5전기 설치 : DC버전  페
이지16.

전기 사양에 대한 자세한 내용은 다음을 참조하십시오 :섹션 8.1기술 사양  페이지27.

4.1.필수 공구
배선을 연결하려면 아래의 공구가 필요합니다 .

• WAGO 831 4극 암 커넥터 (OEM Control Box에 포함됨 ).

• 일자드라이버 ,날 크기 5.5 x 0.8 mm예 : WAGO 210-721.

• 페룰이 연결된 배선 3개

아래 그림은 필수 항목을 나타냅니다 .

1 일자 드라이버 2 WAGO암 커넥터 (AC그림 )
3 페룰이 있는 배선
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4.2.배선을 커넥터에 연결하는 방법
본 항목은 배선을 잠금 레버와 함께 커넥터에 연결하는 방법을 설명합니다 .

1. 스크류드라이버를 커넥터 입구 옆의 빈 슬롯에 연결합니다 .

2. 입구 내부의 클램프가 열릴 때까지 스크류드라이버를 밀어 넣습니다 .그림과 같이 스크루드라
이버를 슬롯에 넣은 상태로 유지합니다 .

3. 배선 페룰을 입구에 연결합니다 .

4. 배선 페룰이 고정되었는지 확인하고 스크류드라이버를 제거하여 입구를 닫습니다 .

4.3.전원 배선 : AC
아래의 그림에 따라 배선을 커넥터에 연결합니다 .

1 접지 2 중립

3 라인

OEM Control Box를 전원에 연결합니다

1. 다음 배선을 커넥터에 연결합니다 :중립 ,라인 및 접지 .

2. 중립 및 라인 배선을 주 전원 공급 장치에 연결합니다 .접지 배선을 건물 바닥에 연결합니다 .

3. 커넥터를 OEM Control Box의 전원 소켓에 연결합니다 .

알림

라벨이 없는 극에 배선을 연결하는 경우 로봇이 원활하게 작동하지 않을 수 있습니다 .

• 라벨이 없는 극에 배선을 연결하지 마십시오 .
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4.4.로봇 연결
아래 그림과 같이 로봇 암 커넥터는 전원 공급 장치 커넥터 옆에 있습니다 .로봇 암 케이블 연결에 대한
자세한 내용은 Universal Robots사용자 설명서를 참조하십시오 .

1 로봇 암 커넥터 2 OEM CB커넥터
3 로봇 암 커넥터 (e-Series) 4 OEM CB 커넥터(e-Series)

4.5.전원 차단기 설치
전원 입력 커넥터를 보호하기 위해 양극 전원 차단기를 사용하며 스위치로도 사용할 수 있습니다 .퓨
즈를 사용하는 경우 퓨즈와 전원 입력 커넥터 사이에 양극 스위치를 반드시 설치해야 합니다 .
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아래 그림은 전원 차단기 배선 구조를 나타냅니다 .

1 OEM전원 입력 2 전원 차단기

주의

적절한 퓨즈나 전원 차단기를 설치하지 않으면 장비가 손상되거나 부상을 입을 수 있

습니다 .

• 설치 시 표준 IEC 60364규정을 준수해야 합니다 .
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5. 전기 설치 : DC버전
이 섹션에서는 OEM Control Box를 직류 전원에 연결하는 방법을 설명합니다 .

경고 :전기

전원에 연결된 장비를 설치 또는 유지보수하는 경우 감전될 수 있다 .

• 설치 또는 유지보수 작업을 수행하기 전에 장비의 전원이 꺼진 상태인지 확인합
니다 .

제품을 AC전원에 연결하는 방법에 대한 자세한 내용은 다음을 참조하십시오 : 4전기 설치 : AC버전  페
이지12.

전기 사양에 대한 자세한 내용은 다음을 참조하십시오 :섹션 8.1기술 사양  페이지27.

5.1.필수 공구
배선을 연결하려면 아래의 공구가 필요합니다 .

• WAGO 831 4극 암 커넥터 (OEM Control Box에 포함됨 ).

• 일자드라이버 ,날 크기 5.5 x 0.8 mm예 : WAGO 210-721.

• 페룰이 연결된 배선 3개

아래 그림은 필수 항목을 나타냅니다 .

1 일자 드라이버 2 WAGO암 커넥터 (DC그림 )
3 페룰이 있는 배선
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5.2.배선을 커넥터에 연결하는 방법
본 항목은 배선을 잠금 레버와 함께 커넥터에 연결하는 방법을 설명합니다 .

1. 스크류드라이버를 커넥터 입구 옆의 빈 슬롯에 연결합니다 .

2. 입구 내부의 클램프가 열릴 때까지 스크류드라이버를 밀어 넣습니다 .그림과 같이 스크루드라
이버를 슬롯에 넣은 상태로 유지합니다 .

3. 배선 페룰을 입구에 연결합니다 .

4. 배선 페룰이 고정되었는지 확인하고 스크류드라이버를 제거하여 입구를 닫습니다 .

5.3.전원 배선 : DC
아래의 그림에 따라 배선을 커넥터에 연결합니다 .

1 접지 2 음극

3 양극

알림

직류 전원의 극성을 반대로 연결하면 OEM Control Box가 영구 손상될 가능성이 있습
니다 .
잘못된 전원 연결로 발생한 재산상의 손해는 보증 항목에 포함되지 않습니다 .

• 극성이 정확한지 확인한 후에 전원을 연결해야 합니다 .

OEM Control Box를 전원에 연결합니다

1. 다음 배선을 커넥터에 연결합니다 :중립 ,라인 및 접지 (지원되는 경우 ).

2. 애플리케이션이 연결을 지원하는 경우 접지 배선을 건물 바닥에 연결합니다 .음극과 양극 배선
을 직류 전원에 연결합니다 .극성이 정확한지 확인합니다 .

3. 커넥터를 OEM Control Box의 전원 소켓에 연결합니다 .
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알림

라벨이 없는 극에 배선을 연결하는 경우 로봇이 원활하게 작동하지 않을 수 있습니다 .

• 라벨이 없는 극에 배선을 연결하지 마십시오 .

5.3.1.소프트 스타트 회로
OEM Control Box를 직류 전원에 연결하는 경우 순간 전류가 200 μs로 최대 400 A에 도달할 가능성이 있
습니다 .직류 전원에 손상을 주거나 연결된 전자 기기의 전원이 차단될 가능성이 있습니다 .

• 직류 전원을 사용하는 경우 소프트 스타트 회로를 설치합니다 .

5.4.로봇 연결
아래 그림과 같이 로봇 암 커넥터는 전원 공급 장치 커넥터 옆에 있습니다 .로봇 암 케이블 연결에 대한
자세한 내용은 Universal Robots사용자 설명서를 참조하십시오 .
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1 로봇 암 커넥터 2 OEM CB커넥터
3 로봇 암 커넥터 (e-Series) 4 OEM CB 커넥터(e-Series)

5.5.전원 차단기 설치
전원 입력 커넥터를 보호하기 위해 양극 전원 차단기를 사용하며 스위치로도 사용할 수 있습니다 .퓨
즈를 사용하는 경우 퓨즈와 전원 입력 커넥터 사이에 양극 스위치를 반드시 설치해야 합니다 .

아래 그림은 전원 차단기 배선 구조를 나타냅니다 .

1 OEM전원 입력 2 전원 차단기

주의

적절한 퓨즈나 전원 차단기를 설치하지 않으면 장비가 손상되거나 부상을 입을 수 있

습니다 .

• 설치 시 표준 IEC 60364규정을 준수해야 합니다 .
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6. 기계적 설치

6.1.작동 환경 가이드라인
본 가이드라인에 따라 OEM Control Box의 신뢰할 수 있는 작동을 보장합니다 .

• 먼지와 오염물질에 노출되지 않도록 합니다 .

• 수분 ,용액 ,화학제품에 노출되지 않도록 합니다 .

• OEM Control Box에 유입되는 주변 공기 온도를 0–50°C내로 유지합니다 .

• 알루미늄 컨트롤러 프레임 온도는 0–65°C범위를 유지합니다 .

6.2. OEM Control Box마운트
아래에 강조 표시된 마운팅 브래킷을 사용하여 OEM Control Box마운트를 합니다 .버전에 따라 OEM
Control Box이(가 )다음 그림과 약간 다를 수 있습니다 .

기능은 외부 차이의 영향을 받지 않습니다 .

제품 치수는 다음을 참조하십시오 :섹션 8.1기술 사양  페이지27.

치수 도면은 다음을 참조하십시오 :섹션 8.4치수 도면 [mm] 페이지28.
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컨트롤 박스 주변에 충분한 배선 공간을 확보하고 원활한 공기 순환이 이루어질 수 있는지 확인합니

다 .

공기 흡입구 및 배출구 주변에는 최소 50mm의 공간이 권장되며 ,공기 재순환을 방지하도록 주의해야
합니다 .

방열에 대한 자세한 내용은 다음을 참조하십시오 : 8.3컨트롤 유닛 방열  페이지27.아래의 그림은 공기
의 흐름을 표시합니다 .

경고 :고온 표면

공기 흐름이 원활하지 않거나 따뜻한 공기가 재순환되는 경우 OEM Control Box가 과
열되어 종료될 수 있습니다 .

6.2.1.접지
OEM Control Box케이스는 전원 커넥터의 접지 핀에 전기적으로 연결됩니다 .전도성 마운트 표면이 반
드시 접지에 연결되어야 합니다 .
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7. 외부 장치 연결

7.1.외부 장치 연결 포트
OEM Control Box의 바닥에 외부 기기를 연결하는 포트가 장착된 브래킷이 있습니다 .아래 그림은 브래
킷을 표시합니다 .

1 티치 펜던트 포트 2 SD카드 슬롯
3 이더넷 포트 4 USB포트
5 Mini Displayport 6 10 A미니 블레이드 퓨즈

포트별 자세한 내용은 아래와 같습니다 .

포트 설명

티치 펜던트 티치 펜던트 (티치 펜던트는 별도 판매 )를 연결하기 위한 포트입니다 .
이더넷 MODBUS,이더넷 /IP,또는 PROFINET를 지원하는 외부 기기를 연결합니다 .
USB포트 USB장치 (마우스 ,키보드 , USB플래시 드라이브 )를 연결합니다 .

Mini Displayport

모니터를 연결합니다 .출력 비디오 스트림은 티치 펜던트의 디스플레이와 동일
한 내용을 표시합니다 .지원하는 연결 유형 :

• DP(직접 연결).

• 활성화 DVI(활성화 DP - DVI컨버터 사용 ).

• 활성화 HDMI(활성화 DP - HDMI컨버터 사용 ).
10 A미니 블레이
드 퓨즈

퓨즈를 연결합니다 .퓨즈는 UL마크가 있어야 하며 전류 정격은 10 A여야 합니
다 .

SD카드 SD카드는 이미 SD카드 포트에 연결되어 있습니다 .

알림

작동 중인 SD카드를 제거하면 시스템이 손상될 수 있습니다 . SD카드를 제거하지 마
십시오 .

7.1.1.마우스 ,키보드 ,또는 모니터 연결
USB포트를 사용하여 키보드 또는 마우스를 연결합니다 .

Mini Displayport를 사용하여 모니터를 연결합니다 .
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7.2.티치 펜던트 연결 방법

7.2.1.티치 펜던트를 연결하려면

알림

컨트롤 박스의 전원이 켜져 있는 동안 티치 펜던트를 연결하거나 분리하지 마십시오 .
이렇게 하면 컨트롤 박스가 손상될 수 있습니다 .

알림

OEM Control Box의 포트에 과도한 힘이 가해지면 티치 펜던트 커넥터가 손상될 수 있
으며 티치 펜던트의 기능에 영향을 미칠 수 있습니다 .

• 설치 중에 티치 펜던트 케이블을 당기거나 측면으로 힘을 가하지 마십시오 .

• 티치 펜던트 포트에 연결되어 있을 때는 티치 펜던트 케이블 커넥터를 움직이지
마십시오 .

1. 컨트롤 박스의 전원을 끕니다 .티치 펜던트 케이블 커넥터를 티치 펜던트 포트에 연결합니다 .

2. 티치 펜던트가 오류 상태로 전원이 켜지고 로봇 암 브레이크가 작동됩니다 .
재초기화를 눌러 오류 상태를 지웁니다 .

3. 티치 펜던트가 다시 시작되면 PolyScope에서 시작 화면을 종료합니다 .

4. PolyScope의 헤더에서 설치를 탭하고 안전을 선택합니다 .

5. 안전에서 하드웨어를 탭합니다 .

6. 티치 펜던트 드롭다운 메뉴에서 예를 선택합니다 .
비밀번호를 사용하라는 메시지가 표시되면 안전 비밀번호를 입력하고 잠금 해제를 탭합니다 .
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7.3.원격 제어 및 로컬 제어 사용 방법

7.3.1.원격 제어를 활성화하려면
1. PolyScope의 헤더에서 햄버거 메뉴를 탭합니다 .

2. 설정을 선택하고 시스템을 탭하여 원격 제어를 선택합니다 .

3. 원격 제어 화면에서 활성화를 선택하여 원격 제어를 활성화합니다 .

헤더에서 로컬 제어를 활성화하려면 원격 제어 아이콘을 탭하고 로컬 제어를 선택합니다 .

7.4.활성화 장치

7.4.1.활성화 장치 연결

알림

3PE 티치 펜던트는 OEM컨트롤 박스 구매 시 포함되지 않으므로 활성화 장치 기능이
제공되지 않습니다 .
UR20또는 UR30을 사용하려면 로봇 애플리케이션의 범위 내에서 ,프로그래밍하거나
티칭할 때 외부 활성화 장치 또는 3PE티치 펜던트가 필요합니다 .
ISO 10218-2를 참조하십시오 .

OEM Control Box에서는 다음과 같은 활성화 장치 구성을 지원합니다 .

• 3PE티치 펜던트

• 외부 3-위치 활성화 장치

• 외부 3-위치 활성화 장치 및 3PE티치 펜던트

표준 티치 펜던트는  UR20및 UR30로봇에서 지원되지 않습니다 .

아래 그림은 3-위치 활성화 장치를 연결하는 방법을 보여줍니다 .

참고 : 3-위치 활성화 장치 입력에 대한 두 가지 입력 채널에서 불일치 허용오차는 1초입니다 .

UR20/UR30에 활성화 장치를 연결하려면 :

OEM Control Box Installation Guide

C
op
yr
ig
ht
©
20
19
–2
02
4
by

U
ni
ve
rs
al
 R
ob
ot
s 
A
/S
.모
든
권
리
보
유
.



• 컨트롤 박스 포트를 통해 3-위치 활성화 티치 펜던트를 연결합니다 (참조 : 7.1외부 장치 연결 포
트  페이지22).

또는

• 3-위치 활성화 장치 (참조 : 7.1외부 장치 연결 포트  페이지22)및 작동 모드 스위치(참조 : 7.1외부
장치 연결 포트  페이지22)를 연결합니다 .

전기 구성에 대한 자세한 정보는 myur.universal-robots.com/manuals에서 다운로드할 수 있는 UR사용자
설명서의 전기 인터페이스를 참조하십시오 .

7.4.2.작동 모드 스위치 연결
3-위치 활성화 장치를 사용하려면 작동 모드 스위치를 사용해야 합니다 .

아래 그림은 작동 모드 스위치 연결 방법을 보여줍니다 .

7.5.원격 ON/OFF컨트롤과 비상 정지
OEM Control Box에는 원격 ON/OFF컨트롤과 비상 정지 푸시 버튼이 필요합니다 .아래 항목은 I/O포트
를 사용하여 설치하는 방법을 설명합니다 .

7.5.1. ON/OFF컨트롤 연결
아래 이미지는 원격 ON/OFF컨트롤에 대한 연결을 보여줍니다 .

1 상태 :켜기 2 상태 :끄기

7.5.2.원격 비상 정지 연결
기본 비상 정지가 설정된 티치 펜던트가 컨트롤 박스에 연결되지 않은 경우 외부 비상 정지 (E-Stop)를
설치합니다 .
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아래 그림은 비상 정지 설치를 위한 최소 요건입니다 .
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8. OEM Control Box사양

8.1.기술 사양
OEM Control Box크기(W x H x D) 451 mm x 150 mm x 168 mm

OEM Control Box무게
AC: 4.7 kg (10.4 lbs)
DC: 4.3 kg (9.5 lbs)

OEM Control Box I/O 포트
16디지털인 , 16디지털아웃 , 2아날로그인 , 2아날로그아
웃

OEM Control Box I/O 전원 공급 장치 24 V,최대 2 A

8.2.전기 사양
AC버전

속성 최소 일반 최대 단위

입력 전압 90 100 - 240 264 VAC
외부 전원 퓨즈 (@ 90-200V) 15 - 16 A
외부 주전원 퓨즈 (@ 200-265V) 8 - 16 A
입력 주파수 47 - 440 Hz
대기 전력 - - <1.5 W

DC버전

속성 최소 일반 최대 단위

입력 전압 19 24 - 48 72 VDC
대기 전력 - - <7 W
외부 퓨즈 - - 100 A
돌입 전류 (200) - - 400 A

8.3.컨트롤 유닛 방열
로봇 유형 최대 방열

UR20 & UR30 350 W
UR16e & UR10e 130 W
UR5e & UR3e 100 W
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8.4.치수 도면 [mm]
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9. 문제해결

9.1. OEM Control Box AC버전
증상 해결방법

컨트롤 박스가 켜지지 않습니

다 .
전원이 제대로 연결되었는지 확인합니다 (참조 : 4.3전원 배선 : AC 
페이지13).

컨트롤 박스가 잠시 켜졌다가

꺼집니다 .
전원 ON버튼을 5초 이상 눌러 컨트롤 박스의 전원을 끕니다 .버튼
을 1-2초간 누릅니다

로봇 성능이 불안정합니다 .
• 입력 전압이 사양 내에 있는지 확인합니다 (참조 : 8.1기술 사
양  페이지27).

• 접지를 확인합니다(접지 루프 또는 느슨해진 나사 확인 ).

9.2. OEM Control Box DC버전
증상 해결방법

컨트롤 박스가 켜지지 않습

니다 .

• 전원이 제대로 연결되었는지 확인합니다 (참조 : 5.3전원 배선 :
DC 페이지17).

• DC소스 연결 극성이 올바른지 확인합니다 .직류 전원의 극성
을 반대로 연결하면 OEM Control Box가 영구 손상될 가능성이
있습니다 .

컨트롤 박스가 잠시 켜졌다

가 꺼집니다 .
전원 ON버튼을 5초 이상 눌러 컨트롤 박스의 전원을 끕니다 .
버튼을 1-2초간 누릅니다

컨트롤 박스가 켜지지 않거

나 로봇 성능이 불안정합니

다 .

• DC입력이 다음의 사양 내에 있는지 확인합니다 : 8.1기술 사양  
페이지27.

• DC전원이 시스템에 초기 전류를 공급할 수 있을 정도로 충분
하게 충전되었는지 확인합니다 .

전기 구성에 대한 자세한 정보는 myur.universal-robots.com/manuals에서 다운로드할 수 있는 UR사용자
설명서의 전기 인터페이스를 참조하십시오 .
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10. 케이블 스트레인 릴리프 브래킷
브래킷은 정상 작동 조건에서 티치 펜던트가 사용될 때 케이블 스트레인 릴리프를 제공합니다 .

10.1. OEM Control Box AC
케이블 스트레인 릴리프 브래킷을 설치하고 사용하려면

1. 그로밋을 제거합니다 . 2. 나사를 제거합니다 .

3. 알코올 용액으로 주위를 청소하고 알코올이 증
발되도록 합니다 .

4. 접착 패치에서 보호 필름을 제거합니다 .

5. 동봉된 나사를 사용하여 브래킷을 정렬합니다 . 6. 동봉된 나사를 조입니다 (토크 1Nm).
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7. TP케이블을 연결합니다 . 8. 동봉된 집 타이로 TP케이블을 고정합니다 .

10.2. OEM Control Box DC
케이블 스트레인 릴리프 브래킷을 설치하고 사용하려면

1. 그로밋을 제거합니다 .
2. 알코올 용액으로 주위를 청소하고 알코올이 증
발되도록 합니다 .

3. 접착 패치에서 보호 필름을 제거합니다 . 4. 나사 구멍을 사용하여 브래킷을 정렬합니다 .
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5. TP케이블을 연결합니다 . 6. 동봉된 집 타이로 TP케이블을 고정합니다 .
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11. 인증
이 섹션에는 OEM컨트롤러가 장착된 Universal Robots로봇에 유효한 인증 및 선언에 대한 정보가 포함
되어 있습니다 .

11.1.배송 품목
공급업체가 명시한 대로 Universal Robots로봇 배송 품목은 목재 포장재 생산에 대한 ISMPM-15요구
사항을 준수하고 이에 따라 표시됩니다 .

11.2.품질 인증
Universal Robots로봇은 지속적인 내부 테스트와 최종 라인 테스트 절차를 거칩니다 . UR테스트 절차
는 지속적으로 검토 및 개선을 받는다 .

11.3. EU지침안에 따른 선언
Universal Robots로봇은 아래 지침에 따라 인증되었습니다 .

• 2006/42/EC –기계류 지침 (MD)
기계류 지침 2006/42/EC에 따라 , Universal Robots로봇은 부분적으로 완성된 기계이므로 , CE마
크가 부착되지 않습니다 .
2006/42/EC부록 II 1.B.에 따른 편입 선언은 다음에 나와 있습니다 :섹션 EU편입 선언  아래 및
EU편입 선언  아래 .

• 2011/65/EU –특정 유해 물질 사용 제한 (RoHS)
참조 :섹션 중국 RoHS 페이지38.

• 2012/19/EU –전기 /전자 장비 폐기물 (WEEE)
전기 /전자 장비 폐기물 처분에 대한 자세한 내용은 로봇 사용자 설명서의  7장 ,폐기 및 환경을 참
조하십시오 .

EU편입 선언
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex II B)원본 지침 번역

Manufacturer:
Universal Robots A/S
Energivej 25, DK-5260 Odense S Denmark

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File:

David Brandt, Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S,
Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and Function:

Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with an OEM control
box & with or without a 3PE teach pendant. Function is determined by the
completed machine (robot application or cell with end-effector, intended use
and application program).

Model and Serial Number
UR20 & UR30: Below cited standards and this declaration include: Starting
2023 6 8 00000 and higher
year series 8=UR20, 9=UR30 Sequential numbering, restarting at 0 each year

Incorporation

Universal Robots UR20 & UR30 with an OEM control box shall only be put
into service upon being integrated into a final complete machine (robot
application or robot cell), which conforms with the provisions of the
Machinery Directive and other applicable Directives.

It is declared the above products fulfill, for what is supplied, the following Directives as detailed below. When
this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for
determining that completed machine fulfill all applicable Directives and providing the Declaration of
Conformity.
I. Machinery Directive
2006/42/EC

The following essential requirements have been fulfilled:
1.1.2, 1.1.3, 1.1.5, 1.2.1, 1.2.4.3, 1.2.5, 1.2.6, 1.3.2, 1.3.4, 1.3.8.1, 1.3.9, 1.5.1, 1.5.2, 1.5.5,

1.5.6, 1.5.10, 1.6.3, 1.7.2, 1.7.4, 4.1.2.3, 4.1.3, Annex VI. It is declared the relevant technical

documentation has been compiled in accordance with Part B of Annex VII of the MD.
II. Low-voltage Directive
2014/35/EU

Reference the LVD & harmonized standards used below.

III. EMC Directive
2014/30/EU

Reference the EMC Directive & harmonized standards used below.

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and
Article 6 of the EMC Directive:(I) EN ISO 13732-1:2008 as applicable, (I) (II) EN 60204-1:2018 as applicable (II) EN 60664-
1:2007, (II) EN 61140:2002/ A1:2006
Reference to other technical standards and technical specifications used:
(I) ISO 9409-1:2004, (II) EN 60320-1:2021, (II) EN 61784-3:2010 [SIL2]
The manufacturer, or authorized representative, shall transmit relevant information about the partly
completed machinery in response to a reasoned request by the national authorities. Approval of full quality
assurance system (ISO 9001), by the notified body Bureau Veritas, certificate #DK015892.
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EU편입 선언(DOI) (2006/42/EC부록 II B에 따름 )원본 지침 번역

제조업체 :
Universal Robots A/S
Energivej 25, DK-5260 Odense S Denmark

커뮤니티에서 기술 파일을

컴파일하도록 허가된 담당

자 :

David Brandt,테크놀로지 오피서 , R&D
Universal Robots A/S,
Energivej 25, DK-5260 Odense S

부분품으로서의 기계 설명 및 식별 :

제품 및 기능 :

OEM Control Box가 포함되고 , 3PE티치 펜던트가 포함되거나 포함되지
않은 산업용 로봇 다목적 다축 매니퓰레이터 .기능은 완성된 기계에 의
해 결정됩니다 (로봇 애플리케이션 또는 셀과 엔드 이펙터 ,용도 및 애플
리케이션 프로그램 ).

모델 및 일련 번호

UR20 & UR30:아래에 인용된 표준 및 이 선언에는 다음이 포함됩니다 :
2023 6 8 00000이상
년 series 8=UR20, 9=UR30순차적 번호 지정 ,매년 0부터 다시 시작

통합

OEM Control Box가 포함된 Universal Robots UR20및 UR30은 최종 완성
기계(로봇 애플리케이션 또는 로봇 셀 )에 통합된 경우에만 사용해야 하
며 ,이 기계는 기계류 지침 및 기타 해당되는 지침의 조항을 준수합니
다 .

위의 제품은 공급되는 제품에 대해 아래와 같이 다음 지침을 충족함을 선언합니다 .이 미완성 기계
가 내장되고 완성된 기계가 되는 경우 ,통합자는 완성된 기계가 모든 해당 지침을 충족하는지 확인
하고 ,적합성 선언을 제공할 책임이 있습니다 .

I.기계류 지침 2006/42/EC
다음 필수 요건이 충족됨 :
1.1.2, 1.1.3, 1.1.5, 1.2.1, 1.2.4.3, 1.2.5, 1.2.6, 1.3.2, 1.3.4, 1.3.8.1, 1.3.9, 1.5.1, 1.5.2, 1.5.5,

1.5.6, 1.5.10, 1.6.3, 1.7.2, 1.7.4, 4.1.2.3, 4.1.3,부속서 VI.관련 기술 문서가 MD부록 VII의

파트 B에 따라 작성되었음을 선언합니다 .
II.저전압 지침 2014/35/EU 아래에 사용된 LVD및 조화 표준을 참조하십시오 .
III. EMC지침 2014/30/EU 아래에 사용된 EMC지침 및 조화 표준을 참조하십시오 .
MD및 LV지침의 7(2)조와 EMC지침의 6조에 언급된 대로 사용된 조화 표준에 대한 참조 :(I) EN ISO
13732-1:2008 (해당되는 경우 ), (I) (II) EN 60204-1:2018 (해당되는 경우) (II) EN 60664-1:2007, (II) EN 61140:2002/ A1:2006
사용된 다른 기술 표준 및 사양에 대한 참조 :
(I) ISO 9409-1:2004, (II) EN 60320-1:2021, (II) EN 61784-3:2010 [SIL2]
제조업체 또는 공인 담당자는 국가 기관의 합리적인 요청에 따라 부분적으로 완성된 기계에 대한 관

련 정보를 전송해야 합니다 .전체 품질 보증 시스템 (ISO 9001)의 승인 ,인증 기관 : Bureau Veritas,인
증서 : #DK015892.
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex II B)원본 지침 번역

Manufacturer:
Universal Robots A/S
Energivej 25, DK-5260 Odense S Denmark

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File:

David Brandt, Technology Officer, R&D
Universal Robots A/S,
Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Partly-Completed Machine(s):

Product and Function:

Industrial robot multi-purpose, multi-axis manipulator with OEM Control Box
and with or without Teach Pendant. Function is determined by the completed
machine (robot application or robot cell with end-effector, intended use and
application program).
Below cited documents and this declaration include:
Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position Enabling (3PE TP)
and standard Teach Pendants. Effective May 2021: UR10e specification
improvement to 12.5kg maximum payload.

Model
and
Serial Number

e-Series robots with either AC or DC OEM controllers:
UR3e OEM AC, UR5e OEM AC, UR10e OEM AC, UR16e OEM AC
UR3e OEM DC, UR5e OEM DC, UR10e OEM DC, UR16e OEM DC
Starting 20215000000 and higher
year e-Series 3 = UR3e, 5 = UR5e, 0 = UR10e (10kg payload), 2 = UR10e (12.5kg payload),

6 = UR16e Sequential numbering, restarting at 0 each year

Incorporation:

Universal Robots e-Series OEM robots (UR3e, UR5e, UR10e and UR16e)
shall only be put into service upon being integrated into a final complete
machine (robot application or robot cell), which conforms with the provisions
of the Machinery Directive and other applicable Directives.

It is declared the above products fulfill, for what is supplied, the following Directives as detailed below. When
this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for
determining that completed machine fulfills all applicable Directives and providing the Declaration of
Conformity.
Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and
Article 6 of the EMC Directive:
(II) EN 60204-1:2006/A1:2010, as applicable, (II) EN 60204-1:2006/A1:2010, as applicable
(II) EN 60320-1:2001/A1:2007, (II) EN 61140:2002/A1:2006
Reference to other technical standards and technical specifications used:
(I) ISO 9409-1:2004, (II) EN 60664-1:2007, (II) IEC 60664-5:2007, (II) IEC 61784-3:2010 [SIL2]
The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the partly
completed machinery in response to a reasoned request by the national authorities. Approval of full quality
assurance system (ISO 9001), by the notified body Bureau Veritas, certificate #DK015892
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EU편입 선언(DOI) (2006/42/EC부록 II B에 따름 )원본 지침 번역

제조업체 :
Universal Robots A/S
Energivej 25, DK-5260 Odense S Denmark

커뮤니티에서 기술 파일

을 컴파일하도록 허가된

담당자 :

David Brandt,테크놀로지 오피서 , R&D
Universal Robots A/S,
Energivej 25, DK-5260 Odense S

부분품으로서의 기계 설명 및 식별 :

제품 및 기능 :

OEM Control Box가 포함되고 ,티치 펜던트가 포함되거나 포함되지 않은
산업용 로봇 다목적 다축 매니퓰레이터 .기능은 완성된 기계에 의해 결
정됩니다 (로봇 애플리케이션 또는 로봇 셀과 엔드 이펙터 ,용도 및 애플
리케이션 프로그램 ).
아래에 명시된 문서와 본 선언에는 다음이 포함됩니다 :
2020년 10월 발효 : 3-위치 활성화 장치가 포함된 티치 펜던트(3PE TP)및
표준 티치 펜던트 . 2021년 5월 발효 : UR10e사양을 최대 페이로드 12.5kg
으로 개선 .

모델

및

S/N

교류 또는 직류 OEM컨트롤러가 있는 e-Series로봇 :
UR3e OEM AC, UR5e OEM AC, UR10e OEM AC, UR16e OEM AC
UR3e OEM DC, UR5e OEM DC, UR10e OEM DC, UR16e OEM DC
20215000000이상부터 시작
년 e-Series 3 = UR3e, 5 = UR5e, 0 = UR10e(10kg페이로드), 2 = UR10e(12.5kg페이로드),

6 = UR16e순차적 번호 지정 ,매년 0부터 다시 시작

통합 :

Universal Robots e-Series OEM로봇 (UR3e, UR5e, UR10e및 UR16e)은 최
종 완성 기계 (로봇 애플리케이션 또는 셀 )에 통합될 때만 작동 서비스가
시작되며 ,이는 기계류 지침 및 기타 해당되는 지침의 조항을 준수합니
다 .

위의 제품은 공급되는 제품에 대해 아래와 같이 다음 지침을 충족함을 선언합니다 .이 미완성 기계
가 통합되고 완성된 기계가 되는 경우 ,통합자는 완성된 기계가 모든 해당 지침을 충족하는지 확인
하고 ,적합성 선언을 제공할 책임이 있습니다 .
MD및 LV지침의 7(2)조와 EMC지침의 6조에 언급된 대로 사용된 조화 표준에 대한 참조 :
(II) EN 60204-1:2006/A1:2010 (해당되는 경우), (II) EN 60204-1:2006/A1:2010 (해당되는 경우 )
(II) EN 60320-1:2001/A1:2007, (II) EN 61140:2002/A1:2006
사용된 다른 기술 표준 및 사양에 대한 참조 :
(I) ISO 9409-1:2004, (II) EN 60664-1:2007, (II) IEC 60664-5:2007, (II) IEC 61784-3:2010 [SIL2]
제조업체 및 그 공인 담당자는 국가 기관의 합리적인 요청에 따라 부분품으로서의 기계에 대한 관련

정보를 전송합니다 .전체 품질 보증 시스템 (ISO 9001)의 승인 ,인증 기관 : Bureau Veritas,인증서 :
#DK015892.
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소프트웨어 이름 : PolyScope 5
소프트웨어 버전 : 5.19
문서 버전 :
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