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1. Uvod

1.1. O tento dokument
Tato pfiru¢ka popisuje instalaci Universal Robots OEM ovladaci jednotky s nasledujicimi velikostmi
robotickych ramenUniversal Robots: UR3e, UR5e, UR10e, UR16e, UR20 a UR30.

Je popsana instalace stfidavé i stejnosmérné varianty.

POZNAMKA
Universal Robots se zfika jakékoliv odpovédnosti, i kdyz jsou dodrzeny vSechny pokyny
uvedené v tomto dokumentu.

1.2. Obsah baleni

Baleni obsahuje nasledujici véci:
* Ovladaci jednotka OEM Control Box
* Tento dokument
* Zasuvka ¢tyfpélového konektoru WAGO 831
* Drz&k pro odleh&eni tahu kabelu

1.3. Detaily o spoleCnosti

Universal Robots A/S
Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark
+4589 93 89 89

https://www.universal-robots.com
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2. Cisténi robota

2.1. Kazdodenni ¢isténi

Prach/Spinu/olej na rameni robota anebo na ovladacim panelu mazete setfit hadfikem a jednim z téchto
Cisticich prostfedku: vodou, 70% isopropylalkoholem, 10% ethanolem nebo 10% naftou. Ve vzacnych
ptipadech muze byt na kloubu viditelné velmi malé mnozstvi maziva. To nema vliv na funkci, pouziti nebo
zivotnost kloubu.

2.1.1. Dalsi Cisténi
Vzhledem k vétSimu zaméreni na Cisténi vaSeho robota doporucuje spolecnost Universal Robots Cisténi 70%
isopropylalkoholem (tfecim alkoholem).

1. Robota otfete hadrem z krouceného mikrovlakna a 70% isopropylalkoholem (tfecim alkoholem).

2. Nechte 70% isopropylalkohol na robotu plisobit po dobu 5 minut a poté jej vyCistéte standardnim
Cisticim postupem.

NEPOUZIVEJTE BELIDLO. Nepouzivejte bélidlo v zadném zfedéném gisticim roztoku.

OEM Control Box Instalacni pfirucka
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3. Bezpecnost

r

3.1. Typy bezpecnostniho hlaseni

Popis Bezpecnostni hlaSeni maji zdaraznit diilezité informace. Prectéte si vSechny zpravy,
pomf{iZzete tim zajistit bezpe€nost a zabranite Urazu personalu a poskozeni produktu.
Typy bezpecnostnich hlaSeni jsou definovany nize.

VAROVANI

Oznaduje nebezpecénou situaci, ktera mize mit za nasledek smrt
nebo vazny Uraz, pokud se ji nepredejde.

VAROVANI: ELEKTRICKY PROUD
Oznacuje nebezpecny problém elektrické povahy, ktery mize mit za

nasledek smrt nebo vazny Uraz, pokud se mu nepredejde.

VAROVANI: HORKY POVRCH

Oznacduje nebezpeéné horky povrch, kde mlze dojit ke zranéni v
dasledku kontaktu i v bezkontaktni blizkosti.

UPOZORNENI

Oznaduje nebezpecénou situaci, ktera mlze vést k Urazu, pokud se ji
nepredejde.

= Oznacuje uzemnéni.

OCHRANNE UZEMNENI

Oznacuje ochranné uzemneéni.

| L UZEMNENI

zaznamenat.

PRECTETE SI MANUAL

POZNAMKA
Oznacuje riziko poskozeni zafizeni anebo informace, které je tfeba

prirucce.

Instalacni pfirucka OEM Control Box
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3.2. Obecna bezpecnostni opatreni

Pred instalaci nebo provozem ovladaci jednotky OEM Control Box si pfecCtéte uvedené obecné bezpecnostni
pokyny. Dalsi informace o bezpecénosti, viz kapitola v kapitole Bezpe¢nost v uzivatelské priru¢ce k robotim
Universal Robots.

(missing or bad snippet)(missing or bad snippet)(missing or bad snippet)

L UZEMNENI

= Nespravné pripojeni zdroje napajeni nebo zemniciho vodi¢e mize vést k poSkozeni zafizeni
nebo zranéni osob.
Na Skody zplsobené nespravnym pfipojenim zdroje napdjeni se nevztahuje zaruka. Pred
zahajenim provozu:

* Ujistéte se, ze je spravné pripojeno napajeni.

* Ujistéte se, ze je spravné pfipojeno uzemnéni.

POZNAMKA
Elektrostaticky vyboj (ESD) mize poskodit citlivé komponenty v OEM ovladaci jednotce.

* P¥i praci s elektrickymi rozhranimi ovladaci jednotky OEM Control Box vzdy
pouzivejte antistaticky feminek na zapésti.

OEM Control Box Instalacni pfirucka
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4. Elektricka instalace: varianta se str.
proudem

Tato kapitola popisuje pfipojeni ovladaci jednotky OEM Control Box ke zdroji stfidavého proudu.
(missing or bad snippet)

Informace o pfipojeni produktu ke zdroji stejnosmérného proudu, viz ¢ast 5 Elekiricka instalace: varianta se
stejnosm. proudem na strané 15.

Informace o elektrickych specifikacich, viz ¢ast 8.1 Technické specifikace na strané 27.

4.1. Pozadované veci

Na zapojeni kabell budete potfebovat:
+ Ctyipolovy konektor WAGO 831 (dodava se s OEM ovladaci jednotkou).
* Plochy Sroubovak, ¢epel 5,5 x 0,8 mm. Napfiklad: WAGO 210-721.

* Tri kabely s koncovkami.

Pozadované véci jsou znazornény na obrazku.

1 | Plochy Sroubovak 2 | Zasuvka konektoru WAGO (znazornéno
AC)

3 | Kabel s koncovkou

Instalaéni pfirucka OEM Control Box
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4.2. Pripojeni kabelu ke konektoru

Tato kapitola se zabyva pfipojenim kabell ke konektoru s aretaénimi packami:
1. Vlozte Sroubovak do plochého otvoru nad otvorem s konektorem.

2. Zatlaéte na $roubovak. Tim by se méla svorka v otvoru otevfit. Sroubovak ponechte stale v otvoru (viz
obrazek).

3. Vlozte koncovku kabelu do kulatého otvoru.

4. Po ddkladném zavedeni koncovky Sroubovak vyjméte z otvoru.

4.3. Zapojeni zdroje napajeni: str. proud

Kabely ke konektoru pfipojte podle uvedeného schématu.

1 | Ukostieni 2 | Nulovy vodi¢
3 | Pfimka

Postup pfipojeni ovladaci jednotky OEM Control Box ke zdroji napajeni:
1. Ke konektoru pfipojte nasledujici vodi€e: nulovy vodic, fazi a uzemnéni.
2. Pfipojte nulovy vodic a faze k hlavnimu zdroji napajeni. Pfipojte zemnici kabel k uzemnéni zafizeni.

3. Zapojte konektor do zasuvky zdroje napajeni na ovladaci jednotce OEM Control Box.

POZNAMKA
Ptipojeni kabell k neozna¢enym pélim miize narusit chod robota.

* Nepfipojujte kabely k neoznacenym polim.

OEM Control Box Instalaéni pfirucka
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4.4. Pripojeni robota

Konektor ramene robota (viz obrazek) se nachazi vedle napajeciho konektoru. Podrobnosti o pfipojeni kabelu
ramene robota, viz uzivatelska pfirucka k robotiim Universal Robots.

W
WAL

!

1 | Konektor ramene robota 2 | OEM konektor CB
3 | Konektor ramene robota (fada e) 4 | OEM konektor CB (fada e)

4.5. Instalace jistiCe

Na ochranu vstupniho napajeciho konektoru pouzijte dvoupolovy jisti¢, ktery Ize pouzit i jako spinac. Pokud
pouzivate pojistku, musite mezi pojistku a vstupni napajeci konektor nainstalovat dvoupdlovy spinac.

Instalaéni pfirucka OEM Control Box
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Nasledujici obrazek ilustruje schéma zapojeni jistice.

R S
- / °
: ' ©
. \E\ o
~ %
|1 | Napajeci vstup OEM 12 | Jistie

A UPOZORNENI
Nenainstalovani vhodnych pojistek nebo jisti¢i mize mit za nasledek Ujmu na zafizeni nebo
uraz osob.

* Instalace musi byt v souladu s normou IEC 60364.

OEM Control Box Instalacni pfirucka
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5. Elektricka instalace: varianta se
stejnosm. proudem

Tato kapitola popisuje pfipojeni ovladaci jednotky OEM Control Box ke zdroji stejnosmérného proudu.
(missing or bad snippet)

Informace o pfipojeni vyrobku ke zdroji stfidavého proudu, viz ¢ast 4 Elektricka instalace: varianta se stf.
proudem na strané 11.

Informace o elektrickych specifikacich, viz ¢ast 8.1 Technické specifikace na strané 27.

5.1. Pozadovaneé véci

Na zapojeni kabell budete potfebovat:
+ Ctyipolovy konektor WAGO 831 (dodava se s OEM ovladaci jednotkou).
* Plochy Sroubovak, ¢epel 5,5 x 0,8 mm. Napfiklad: WAGO 210-721.

* Tri kabely s koncovkami.

Pozadované véci jsou znazornény na obrazku.

1 | Plochy Sroubovak 2 | Zasuvka konektoru WAGO (na obrazku
ve varianté se stf. proudem)

3 | Kabel s koncovkou
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5.2. P¥ipojeni kabelu ke konektoru

Tato kapitola se zabyva pfipojenim kabell ke konektoru s aretaénimi packami:
1. Vlozte Sroubovak do plochého otvoru nad otvorem s konektorem.

2. Zatlaéte na $roubovak. Tim by se méla svorka v otvoru otevfit. Sroubovak ponechte stale v otvoru (viz
obrazek).

3. Vlozte koncovku kabelu do kulatého otvoru.

4. Po ddkladném zavedeni koncovky Sroubovak vyjméte z otvoru.

5.3. Zapojeni zdroje napajeni: stejnosm. proud

Kabely ke konektoru pfipojte podle uvedeného schématu.

1 Ukostieni 2 | Minus
3 | Plus

POZNAMKA

Obraceni polarity zdroje stejnosmérného proudu zp(isobi trvalé poskozeni ovladaci jednotky
OEM Control Box.

Na majetkovou Ujmu zplsobenou nespravnym pfipojenim zdroje napajeni se zaruka
nevztahuje.

* PFed pfipojenim zdroje napajeni zkontrolujte spravnost polarity.

Postup pfipojeni ovladaci jednotky OEM Control Box ke zdroji napajeni:
1. PFipojte ke konektoru nasledujici vodice: nulovy vodic¢, faze a zem (pokud jsou podporovany).

2. Pr¥ipojte zemnici vodi¢ k uzemnéni zafizeni, pokud aplikace takové pripojeni podporuje. Pfipojte
zaporny (-) a kladny (+) kabel ke zdroji stejnosmérného proudu. Zkontrolujte spravnost polarity.

OEM Control Box Instalaéni pfirucka
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3. Zapojte konektor do zasuvky zdroje napajeni na OEM ovladaci jednotce.

POZNAMKA
Pripojeni kabeld k neoznaCenym pélim muze narusit chod robota.

* Nepfipojujte kabely k neoznacenym polim.

5.3.1. Obvod mékkého spousténi

Pokud je ovladaci jednotka OEM Control Box pfipojena ke zdroji stejnosmérného proudu, mize rozbéhovy
proud dosahnout hodnoty az 400 A po dobu 200 ps. Tim muze dojit k poSkozeni zdroje stejnosmérného
proudu nebo vypnuti jiné elektroniky, ktera je k nému pfipojena.

* P¥i pouzivani zdroje stejnosm. proudu nainstalujte obvod mékkého spousténi.

Instalacni pfirucka OEM Control Box
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5.4. Pripojeni robota

Konektor ramene robota (viz obrazek) se nachazi vedle napajeciho konektoru. Podrobnosti o pfipojeni kabelu
ramene robota, viz uzivatelska pfirucka k robotiim Universal Robots.

Wi

Wl

1 Konektor ramene robota

OEM konektor CB

3 | Konektor ramene robota (fada e)

OEM konektor CB (fada €)

5.5. Instalace jistiCe

Na ochranu vstupniho napajeciho konektoru pouzijte dvoupolovy jisti¢, ktery Ize pouzit i jako spinac. Pokud
pouzivate pojistku, musite mezi pojistku a vstupni napajeci konektor nainstalovat dvoupdlovy spinac.

OEM Control Box
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Nasledujici obrazek ilustruje schéma zapojeni jistice.

I R ——— :

- /. )
=/ Y0
: ' o
. \E\ ©
%
|1 | Napajeci vstup OEM 12 | Jistie

A UPOZORNENI
Nenainstalovani vhodnych pojistek nebo jisti¢i mize mit za nasledek Ujmu na zafizeni nebo
uraz osob.

* Instalace musi byt v souladu s normou IEC 60364.
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6. Mechanicka instalace

6.1. Pokyny pro pracovni prostredi

Dodrzovanim téchto pokynu zajistite spolehlivy chod ovladaci jednotky OEM Control Box:
* Udrzujte vSe bez prachu a necistot.
* Chrante pfed vodou, rozpoustédly a chemikaliemi.
* Udrzujte teplotu okolniho vzduchu proudiciho do OEM ovladaci jednotky v rozmezi 0-50 °C.

* Udrzujte teplotu hlinikového ramu regulatoru v rozmezi 0-65 °C.

6.2. Montaz ovladaci jednotky OEM Control Box

K montazi OEM Control Box pouzijte nize zvyraznéné montazni drzaky. V zavislosti na verzi mize vas OEM
Control Box vypadat trochu jinak nez na uvedeném obrazku.

Rozdily navenek nemaji na funkci vliv.

)
°

S | e | me | ovems | Grmseon | Opsre Douioms

R :
UNIVERSAL ROBOTS @ :

1= R—
POWER CONTROLLER § :“; ]
HO

POWER ROBOT ARM

; ln
, © e 0
Abh =R . oo
= b

Rozmeéry vyrobku, viz &ast 8.1 Technické specifikace na strané 27.

Rozmérové vykresy, viz ¢ast 8.4 Rozmérove vykresy [mm] na strané 28.

OEM Control Box Instalacni pfirucka
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Zajistéte dostateCny prostor pro kabely a dostatecnou cirkulaci vzduchu kolem ovladaci jednotky.

Kolem pfivodu a odvodu vzduchu se doporucuje prostor minimalné 50 mm a je tfeba dbat na to, aby
nedochazelo k recirkulaci vzduchu.

Dalsi informace o odvadéni tepla, viz ¢ast 8.3 Odvod tepla ovladaci jednotky na strané 27. Nasledujici obrazek
znazornuje proudéni vzduchu.

- —) | 1 -]
R

——) UNIVERSAL ROBOTS ‘

am . POWER ROBOT ARM - i
o | u

) | g
T - - ] B

ﬁ VAROVANI: HORKY POVRCH

Nedostate¢né proudéni vzduchu nebo recirkulace teplého vzduchu muze zpUsobit prehiati a
vypnuti OEM ovladaci jednotky.

6.2.1. Uzemnéni

Kryt OEM Control Box je elektricky pfipojen k zemnicimu koliku konektoru zdroje napajeni. K uzemnéni musi
byt pfipojen také vodivy montazni povrch.

Instalacni pfirucka OEM Control Box
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/. Pripojeni externich zarizeni

7.1. Porty pro pfipojeni externich zarizeni

Na spodni strané ovladaci jednotky OEM Control Box se nachazi drzak s porty pro pfipojeni externich zafizeni.
Nasledujici obrazek zobrazuje drzak.

1 | Port pfenosného ovladaciho panelu 2 | Slot pro SD kartu
3 | Ethernetovy port 4 | USB porty
5 | Mini Displayport 6 | Plocha minipojistka 10 A

Nasledujici tabulka popisuje porty.

Port Popis

Pfenosny ovladaci | Port pro pfipojeni pfenosného ovladaciho panelu (pfenosny ovladaci panel se
terminal/panel prodava samostatné).

Ethernet Pfipojte externi zafizeni podporujici MODBUS, ethernet/IP nebo PROFINET.

USB porty Pripojte zafizeni USB, napfiklad my$, klavesnici nebo USB flashdisk.

Pfipojte monitor. Vystupni videostream se zobrazuje stejné jako na displeji ovladaciho
panelu. Podporované typy pfipojeni:

Mini Displayport * DP (pfimé pfipojeni).
* Aktivni DVI (pomoci aktivniho pfevodniku DP na DVI).
* Aktivni HDMI (pomoci aktivniho pfevodniku DP na HDMI).

Plocha minipojistka
10A
SD karta SD karta je jiz nachazi v portu SD karty.

Pripojte pojistku. Pojistka musi mit oznaceni UL a jmenovity proud 10 A.

POZNAMKA
Vyjmuti SD karty za provozu muze poskodit systém. SD karty nevyjimejte.

7.2. Pripojeni mysSi, klavesnice nebo monitoru

K pfipojeni klavesnice nebo mysi pouzijte port USB.

K pfipojeni monitoru pouzijte Mini Displayport.

OEM Control Box Instalaéni pfirucka
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7.3. Jak pripojit prenosny ovladaci panel

7.3.1. Pripojeni pfenosného ovladaciho panelu

POZNAMKA
Nepfipojujte ani neodpojujte pfenosny ovladaci termindl, kdyz je ovladaci jednotka zapnuta.
Mohli byste tim zpUsobit poSkozeni ovladaci jednotky.

POZNAMKA
Nadmérné namahani portu na ovladaci jednotce OEM Control Box mUze zplsobit po$kozeni
konektoru prenosného ovladaciho panelu a ovlivnit jeho funkénost.

* P¥iinstalaci se vyvarujte tahani anebo pusobeni bocnich sil na kabel pfenosného
ovladaciho panelu.

* Nepohybujte konektorem kabelu pfenosného ovladaciho panelu, pokud je pfipojen k
portu pfenosného ovladaciho terminalu.

Power down the Control Box. Connect the Teach Pendant cable connector to the Teach Pendant port.

N

The Teach Pendant powers on in a fault state and the Robot Arm brakes engage.
Press Re-lInitialize to clear the fault state.

Kdyz se pfenosny ovladaci terminal restartuje, ukoncete v PolyScope Uvodni obrazovku.
V PolyScope klepnéte v zahlavi na polozku Instalace a vyberte Bezpecnost.

V moznosti Zabezpeceni klepnéte na Hardware.

o g k~w

V rozeviraci nabidce ovladaciho panelu vyberte moznost Ano.
Pokud budete vyzvani k pouziti hesla, zadejte pfisluSné bezpe€nostni heslo a klepnéte na
Odemknout.

<unnamed:>
default

un rog nstallstion|  1ove o on
Select available hardware

87 SRy 1 For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware
Robot Limits
Joint Limits TeachPendant Yes v
Planes
Tool Position
Tool
Direction
/0
Hardware
Safe Home
Three
Position

O Power off 00% Simulation .

Instalacni pfirucka OEM Control Box
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V4 v

7.4. Jak pouzivat dalkové a mistni ovladani

7.4.1. Povoleni dalkového ovladani

1. V PolyScope klepnéte v zahlavi na nabidku moznosti.
2. Vyberte moznost Nastaveni, klepnéte na Systém a vyberte Dalkové ovladani.

3. Na obrazovce Dalkové ovladani aktivujte dalkové ovladani vybérem moznosti Povolit.

Mistni ovladani aktivujete v zahlavi klepnutim na ikonu Dalkové ovladani a vybérem moznosti Mistni ovladani.

/7.5. Enabling Devices

7.5.1. Connecting an Enabling Device

@ POZNAMKA
The 3PE Teach Pendant is not included with the purchase of the OEM Control Box, so
enabling device functionality is not provided.
Using a UR20, or a UR30, requires an external enabling device or a 3PE Teach Pendant
when programming, or teaching, within the reach of the robot application.
See ISO 10218-2.

The OEM Control Box safely supports the following enabling device configurations:
* prenosny ovladaci terminal
* Externi tfipolohové aktivacni zafizeni

* External Three-Position Enabling device and 3PE Teach Pendant

The standard Teach Pendant is not supported by the UR20 and UR30 robots.

The illustration below shows how to connect a Three-Position Enabling device

Confifurabl 3-Position Switch
24V 24V M T
cloj| B2 | H !

24v M |[24vY — T ]
ch |[Egis| i

24v (W |[2bv| —
cz [m|[¢iskm

EMOENDT

ci3 [m|[cy

Note: The two input channels for the Three-Position Enabling Device input have a disagreement tolerance of
one second.

To connect an Enabling Device to a UR20/UR30:

OEM Control Box Instalacni pfirucka
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* Connect a Three-Position Enabling Teach Pendant via the Control Box port (see 7.1 Porty pro pfipojeni
externich zafizeni na strané 22).

or

* Connect a Three-Position Enabling Device (see 7.1 Porty pro pfipojeni externich zafizeni na strané 22)
and an Operational Mode Switch (see 7.1 Porty pro pfipojeni externich zafizeni na strané 22).

UplIné, vy&erpavaijici informace o elektrickych konfiguracich, viz ¢ast Elektrické rozhrani v uzivatelské ptiruéce
UR, ktera je ke stazeni na adrese: myur.universal-robots.com/manuals

7.5.2. Connecting an Operational Mode Switch

Pouziti tfipolohového aktivacniho zafizeni vyzaduje pouziti pfepinace provozniho rezimu.

The illustration below shows how to connect an Operational Mode switch.

Confi

icnal mode Switch

24v||m [ ] —
ciof| | | T
24v||m m — —]
cij{Hl|icis |l
24v|| ¥ |24v (W — " —
cl2{| s |l

24v Nl ||2avY E

Cl3 | BCI7

7.6. Vzdalené ovladani zapnuti/vypnuti a nouzove
zastaveni

Ovladaci jednotka OEM Control Box vyZzaduje vzdalené ovlddani zapnuti/vypnuti a tlacitko nouzového
zastaveni. Nasleduijici kapitoly popisuiji instalaci pomoci v/v portu.

7.7. Pripojeni ovladani zapnuti/vypnuti
Na obrazcich nize je znazornéno pfipojeni dalkového vypinace ON/OFF (zapnuto/vypnuto).

= (R

= [0

Bemnli‘f N
1z2v T
| []1@
OFF P
| 1 | Status: zap. | 2 | Status: vyp.
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/.8. Pripojeni dalkového nouzového zastaveni

Pokud neni k ovladaci jednotce pfipojen pfenosny ovladaci panel s vychozim nouzovym zastavenim,

nainstalujte externi nouzové zastaveni (E-stop).

Nasledujici obrazek ukazuje minimalni pozadovanou instalaci nouzového zastaveni.

Safety

24y

EI0

24\

Emergency Stop

R

24V

i

SI0

24V

Safeguard Stop

Si

Uplné, vy&erpavaijici informace o elektrickych konfiguracich, viz &ast Elektrické rozhrani v uZivatelské pfiruéce
UR, ktera je ke stazeni na adrese: myur.universal-robots.com/manuals

OEM Control Box
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8. OEM Control Box Specifikace

8.1. Technické specifikace

Box (S x v x h)

Velikost ovladaci jednotky OEM Control

451 mm x 150 mm x 168 mm

Hmotnost OEM ovladaci jednotky

Stfid. proud: 4,7 kg

Stejnosm. proud: 4,3 kg

Box

V/V porty ovladaci jednotky OEM Control

16 digitalnich vstupu, 16 digitalnich vystupu, 2 analogové

vstupy, 2 analogové vystupy

Napajeni v/v ovladaci
jednotky OEM Control Box

24V, max. 2 A

8.2. Elektrické specifikace

Varianta se stf. proudem

Vlastnost Min Typicky Max. Jednotka
Vstupni napéti 90 100-240 264 VAC
Externi sitova pojistka (90-200 V) 15 - 16 A
Externi sitova pojistka (pti 200-265 V) | 8 - 16 A
Vstupni frekvence 47 - 440 Hz
Napajeni v pohotovostnim stavu - - <15 W
Varianta se stejnosm. proudem
Vlastnost Min Typicky Max Jednotka
Vstupni napéti 19 24 -48 72 VDC
Napajeni v pohotovostnim stavu - - <7 w
Externi pojistka - - 100 A
Rozbéhovy proud (200) - - 400 A

8.3. Odvod tepla ovladaci jednotky

UR20 & UR30 350 W
UR16e a UR10e 130 W
URb5e a UR3e 100w

Instalaéni pfirucka
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8.4. Rozmerove vykresy [mm]
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9. Odstranovani problému

9.1. OEM Control Box Varianta se stfr. proudem

Symptom Mozné feSeni

Ovladaci jednotka se nechce Check that the power source is wired correctly (see 4.3 Zapojeni zdroje

zapnout. napajeni: stf. proud na strané 12).
Control Box turns on for a few | Stisknutim tlacitka zapnuti napajeni na dobu delSi nez 5 sekund se
seconds then shuts down. ovladaci jednotka vypne. Stisknéte tlacitko pouze na 1-2 sekundy.

* Check the input voltage is within specifications (see 8.1 Technicke

’ ) . specifikace na strané 27)
Vykon robota je nestabilni. ) L . ] L
* Zkontrolujte uzemnéni (vyhnéte se zemnim smyckam nebo

uvolnénym Sroubdm).

9.2. OEM Control Box Varianta se stejnosm. proudem

Symptom Mozné feSeni

* Check the power source is wired correctly (see 5.3 Zapojeni zdroje
napajeni: stejnosm. proud na strané 16).

Ovladaci jednotka se nechce

zapnout. * Zkontrolujte spravnost polarity pfipojeni zdroje stejnosmérného

proudu. Opacna polarita maze zplsobit trvalé poskozeni ovladaci
jednotky OEM Control Box.
Stisknutim tlacitka zapnuti napajeni na dobu delSi nez 5 sekund se ovladaci
jednotka vypne.
Stisknéte tlacitko pouze na 1-2 sekundy.
* Check the DC input is within specifications in 8.1 Technickée
specifikace na strané 27.

Ovladaci jednotka se na chvili
zapne a pak se vypne.

Ovladaci jednotka se
nezapne nebo je vykon

robota nestabilni. * Zkontrolujte, zda je zdroj stejnosmérného proudu dostate¢né nabity,

aby mohl dodavat poc¢atecni proud do systému.

Uplné, vy&erpavaijici informace o elektrickych konfiguracich, viz ¢ast Elektrické rozhrani v uZivatelské pfiruéce
UR, ktera je ke stazeni na adrese: myur.universal-robots.com/manuals

Instalaéni pfirucka OEM Control Box
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10. Drzak pro odlehceni tahu kabelu

V ramci bézného provozu slouzi drzak k odlehceni tahu kabelu pouzivaného pfenosného ovladaciho panelu.

10.1. OEM Control Box Stfridavy proud (str.)

Instalace a pouziti drzaku pro odleh&eni tahu kabelu

=

"
-

"1'3

B -

1. Odstrante prichodku 2. Odmontujte Sroub
5 <

< -

ﬂ®\;§v

fa)

3. Vycistéte misto alkoholovym roztokem a nechte
alkohol odpafit.

SF T
A \&!

4. Odstrante ochrannou folii z lepici vrstvy

S T
N \ﬁw

fa

Sy

5. Prilozte drzak pomoci dodaného Sroubu 6. Utahnéte prilozeny Sroub (kroutici moment 1 Nm)

OEM Control Box Instalaéni pfirucka
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7. Pripojte kabel OP

8. Zaijistéte kabel OP pomoci pfilozenych stahovacich
pasku

10.2. OEM Control Box Stejnosmérny proud (ss.)

Instalace a pouziti drzaku pro odleh&eni tahu kabelu

1. Odstranite prichodku

4

3. Odstrarite ochrannou f6lii z lepici vrstvy

2. Vycistéte misto alkoholovym roztokem a nechte
alkohol odpafit.

4. Prilozte drzak tak, aby licoval s otvorem pro Sroub

Instalaéni pfirucka
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=

5. Pripojte kabel OP

6. Zajistéte kabel OP pomoci pfilozenych stahovacich
pasku

OEM Control Box
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11. Certifikaty

Tato ¢ast obsahuje informace o certifikatech a prohlasenich platnych pro roboty Universal Robots s OEM
ovladaci.

11.1. Prepravni materialy

Jak uvadéji nasi dodavatelé, Universal Robots pfepravni materialy robot( spliuji pozadavky ISPM-15 na
vyrobu dfevénych obalovych material( a jsou odpovidajicim zpisobem oznaceny.

11.2. Certifikat kvality

Roboti Universal Robots prochazeji priibéznym internim testovanim a testovacimi postupy na konci linky.
Procesy zkousSeni UR jsou pribézné pfezkoumavany a zlepSovany.

11.3. Prohlaseni v souladu se smérnicemi EU

Universal Robots roboti jsou certifikovani podle nasledujicich smérnic.

* 2006/42/ES - smérnice o strojnich zafizenich (MD)
Podle smérnice o strojnich zafizenich 2006/42/ES jsou Universal Robotsroboti netiplna strojni zafizeni
a nenesou oznaceni CE.
Prohlaseni o zabudovani podle pfilohy Il 1.B smérnice 2006/42/ES je v €asti Prohlaseni EU o
zabudovani below a Prohlaseni EU o zabudovani below.

* 2011/65/EU - omezeni pouzivani nékterych nebezpeénych latek (RoHS)
Viz oddil Cina RoHS na strané 38.

* 2012/19/EU - odpad z elektrickych a elektronickych zafizeni (OEEZ)
Informace o likvidaci odpadu z elektrickych a elektronickych zafizeni, viz kapitola 7, Likvidace a zivotni
prostfedi v uzivatelské pfirucce robota.

Prohlaseni EU o zabudovani

Instalacni pfirucka OEM Control Box

Copyright © 2019-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2019-2024 by Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

R
UNIVERSAL ROBOTS

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex |l B) Preklad plivodniho

navodu

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 ggrigg 8=UR20, 9=UR30 gequential 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 The following essential requirements have been fulfilled:
2006/42/EC 1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.2.4.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2, 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.

Il. Low-voltage Directive
2014/35/EU

Reference the LVD & harmonized standards used below.

I1l. 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: () gn 150 13732-1:2008 as applicable, (1) (1) EN 60204-1:2018 as applicable (1) EN 60664-
1:2007, (Il) EN 61140:2002/ A1:2006

Reference to other technical standards and technical specifications used:
() 1ISO 9409-1:2004, (II) EN 60320-1:2021, (I1) 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.

Odense Denmark, 10 January 2024

T,
{E'“t/"f'ft /ﬁ/ﬁ“k‘g;}é/—

Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer

OEM Control Box
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EU prohlaseni o zabudovani (DOI) (v souladu s prilohou Il B smérnice 2006/42/ES) Preklad plivodniho

navodu

Universal Robots A/S

Vyrobee: Energivej 25, DK-5260 Odense S, Dansko

Osoba opravnéna v ramci David Brandt, technologicky referent, vyzkum a vyvoj
komunity k sestaveni Universal Robots A/S,

technického souboru: Energivej 25, DK-5260 Odense S

Popis a znaceni ¢aste¢né zkompletovanych stroju:

Priimyslové roboty (vicet&elovy viceosy manipulator) s OEM ovladaci
jednotkou a s ovladaci jednotkou 3PE nebo bez ni. Funkce je ur€ena
uplnym strojnim zafizenim (robotickou aplikaci nebo burikou s koncovymi
efektory, zamySlenym pouzitim a aplikacnim programem).

Vyrobek a funkce:

UR20 a UR30: Nize citované normy a toto prohlaseni zahrnuji: od 2023 6 8
Modelové a sériové Cislo 00000 a vyssi

rok yada 8=UR20, 9=UR30 pyradove gislovani, které kazdy rok za&ina od 0

Universal Robots UR20 a UR30 s OEM ovladaci jednotkou se uvadéji do
provozu az po zabudovani do UpIného strojniho zafizeni (robotické aplikace
nebo robotické bunky), ktery splfiuje ustanoveni smérnice o strojnich
zarizenich a dalSich platnych smérnic.

Zabudovani

ProhlaSuje se, ze vySe uvedené vyrobky splfiuji v dodaném rozsahu nasledujici smérnice, viz nize. Kdyz je
toto nelplné strojni zafizeni integrovano a stane se Uplnym strojnim zafizenim, za ur€eni, zda uplné strojni
zarizeni splfiuje vSechny platné smérnice a poskytnuti prohlaseni o shodé, je odpovédny integrator.

Byly spInény nasledujici zakladni pozadavky:
1.1.2,11.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,1.5.5,
1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2, 1.7.4, 4.1.2.3, 4.1.3, pfiloha VI. Prohlasuje se, Ze pfislusna
technicka dokumentace byla vypracovana v souladu s ¢asti B pfilohy VIl smérnice o

I. Smérnice o strojnich
zarizenich 2006/42/ES

strojnich zafizenich.

Il. Smérnice o zafizenich

nizkého napéti 2014/35/EU Odkaz na smérnici LVD a harmonizované normy nize.

[ll. Smérnice o
elektromagnetické Odkaz na smérnici EMC a harmonizované normy nize.
kompatibilité 2014/30/EU

Odkaz na harmonizované normy podle €l. 7 odst. 2 MD a smérnice LV a smérnice o ochrané zivotniho

prostredi a clanku 6 smérnice 0 EMC: ;) en 10 13732-1:2008 podie potieby, (1) (1) EN 60204-1:2018 v relevantnich
piipadech, (1) EN 60664-1:2007, (II) EN 61140:2002/ A1:2006

Odkaz na jiné pouzité technické normy a technické specifikace:
(1) 1ISO 9409-1:2004, (1) EN 60320-1:2021, (II) EN 61784-3:2010 [SIL2]

Vyrobce nebo jeho zplnomocnény zastupce pfeda pfislusné informace o neuplném strojnim zafizeni na
oduvodnénou zadost vnitrostatnich organu. Schvaleni Gplného systému zabezpecéovani jakosti (ISO 9001)
oznamenym subjektem Bureau Veritas, osvéd€eni #DK015892.

Instalaéni pfirucka OEM Control Box
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex |l B) Preklad plivodniho

navodu

Universal Robots A/S

Manufacturer. Energivej 25, DK-5260 Odense S Denmark

Person in the Community David Brandt, Technology Officer, R&D
Authorized to Compile the Universal Robots A/S,
Technical File: Energivej 25, DK-5260 Odense S

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

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.

Product and Function:

e-Series robots with either AC or DC OEM controllers:

Model 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 g_geries 3 = UR3e, 5 = URSe, 0 = UR10e (10kg payload), 2 = UR10e (12.5kg payload),

and
Serial Number

6=UR16e Sequential numbering, restarting at 0 each year

Universal Robots e-Series OEM robots (UR3e, UR5e, UR10e and UR16¢)
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.

Incorporation:

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:

(1) EN 60204-1:2006/A1:2010, as applicable, (I1) EN 60204-1:2006/A1:2010, as applicable

(1) EN 60320-1:2001/A1:2007, (I1) EN 61140:2002/A1:2006

Reference to other technical standards and technical specifications used:
(1) 1ISO 9409-1:2004, (I1) EN 60664-1:2007, (Il) IEC 60664-5:2007, (I1) 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

/ / / f//? \ a4
Qdense Denmark, 10 January 2024 {fb-f‘!’f'm /?ﬁ fﬂ’fk?b’é"—

Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer

OEM Control Box
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EU prohlaseni o zabudovani (DOI) (v souladu s prilohou Il B smérnice 2006/42/ES) Preklad plivodniho

navodu

Universal Robots A/S

Vyrobee: Energivej 25, DK-5260 Odense S, Dansko

Osoba opravnéna v ramci David Brandt, technologicky referent, vyzkum a vyvoj
komunity k sestaveni Universal Robots A/S,

technického souboru: Energivej 25, DK-5260 Odense S

Popis a znaceni ¢aste¢né zkompletovanych stroju:

Priimyslové roboty (viceucelovy viceosy manipulator) s ovladaci jednotkou
OEM Control Box a s pfenosnym ovladacim panelem nebo bez néj. Funkce
je ur€ena uplnym strojnim zafizenim (robotickou aplikaci nebo burikou robota
s koncovymi efektory, zamysSlenym pouzitim a aplikanim programem).
Vyrobek a funkce: Nize uvedené dokumenty a toto prohlaseni zahrnuiji:

S ucinnosti od fijna 2020: Pfenosné ovladaci panely s tfipolohovym
aktivacnim zafizenim (3PE TP) a standardni prenosné ovladaci panely. S
ucinnosti od kvétna 2021: ZlepSeni specifikace UR10e na maximalni
uzitecné zatizeni 12,5 kg.

Roboty e-series e se stfidavymi nebo stejnosmérnymi OEM ovladaci:

Model UR3e OEM AC, UR5e OEM AC, UR10e OEM AC, UR16e OEM AC

a UR3e OEM DC, UR5e OEM DC, UR10e OEM DC, UR16e OEM DC
. i Od 202150 00000 vyse

Vyrobni Cislo

rok fada e 3 = UR3e, 5 = UR5e, 0 = UR10e (naklad 10 kg), 2 = UR10e (naklad 12,5 kg), 6 =
URT6e poradové cislovani, které kazdy rok zagina od O

OEM roboti Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e a UR16¢)
mohou byt uvedeni do provozu pouze po zabudovani do kone¢ného uplného
strojniho zafizeni (robotické aplikace nebo bunky robot(), které spliuje
ustanoveni smérnice o strojnich zafizenich a dalSich platnych smérnic.
ProhlaSuje se, ze vySe uvedené vyrobky splfiuji v dodaném rozsahu nasledujici smérnice, viz nize. Kdyz je
toto neuplné strojni zafizeni integrovano a stane se Uplnym strojnim zafizenim, za ur€eni, zda uplIné strojni
zafizeni splfiuje vSechny platné smérnice a poskytnuti prohlaseni o shodé, je odpovédny integrator.
Odkaz na pouzité harmonizované normy podle €l. 7 odst. 2 smérnic MD a LV a ¢lanku 6 smérnice EMC:

(1) EN 60204-1:2006/A1:2010 v relevantnich pfipadech, (Il) EN 60204-1:2006/A1:2010 v relevantnich pfipadech

(1) EN 60320-1:2001/A1:2007, (I1) EN 61140:2002/A1:2006

Odkaz na jiné pouzité technické normy a technické specifikace:

(1) ISO 9409-1:2004, (1) EN 60664-1:2007, (II) IEC 60664-5:2007, (1l) IEC 61784-3:2010 [SIL2]

Vyrobce nebo jeho zplnomocnény zastupce pfeda pfislusné informace o neuplném strojnim zafizeni na
oduvodnénou zadost vnitrostatnich organu. Schvaleni Uplného systému zabezpecéovani jakosti (ISO 9001)
oznamenym subjektem Bureau Veritas, osvédZeni #DK015892

Zabudovani:

Instalaéni pfirucka OEM Control Box
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Cina RoHS
Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products

Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R EEEEYFI TRAMEZEMAER

mNu art Toxic and Hazardous Substances and Elements
dame

2 £ B EEREMEATE

= = VAY ¥ SRR 2R KR

i Mercury | Cadmium Hexava!ent Polybrominated P?beromlnated
Lead (Pb) (He) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) (PBDE)
JUR Robots
BN BERXRSA
UR3 /URS/UR10/

UR3e / URSe / X O X O X X

UR10e UR1ee/
UR20 / UR30

0: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in 5J/T11363-2006.
O: R REREASYEERZSHASEE PR SEHES/T 113632006 I EFIREERLLT -
X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: RREZBEEEVRZVEZHHNESEM RS EE Hs)/T 113632006 EHIPREEK -
(EWAIFEIR  REEMERE EFZRIT ) WEAFER#THE—SRHE - )
ltems below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THREZERERBMENNERT ESaadERETER XM ENE MfERNE:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
BT Wnes, BE, 8 5, AlE, L4, g A, &N
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERERERE” R,
Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots SR A4 B BRI FTBRIEFEE~M, {8 Universal Robots AAEMHE NS

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/company/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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