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1. Uvod

1.1. O tomto dokumente
Tento navod opisuje, ako nainstalovat riadiacu skrinku OEM Universal Robots s nasledujtcimi vefkostami
robotického ramena Universal Robots: UR3e, UR5e, UR10e, UR16e, UR20 a UR30.

Opisuje sa inStalacia variantu pre striedavy aj jednosmerny prud.

UPOZORNENIE
Spolocnost Universal Robots sa zrieka akejkolvek zodpovednosti, aj ked' st dodrzané
vSetky pokyny uvedené v tomto dokumente.

1.2. Co obsahuje balenie

Balenie obsahuje:
* Riadiacu skrinku OEM Control Box
* Tuto priru¢ku
« Stvorpdlovy konektor (samica) WAGO 831
* Drziak na odrfah¢enie tahu kabla

1.3. Kontaktné udaje spolocnosti

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

https://www.universal-robots.com
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2. Cistenie vasho robota

2.1. Kazdodenné Cistenie

Prach, $pinu &i olej méZete z ramena robota a/alebo prenosného terminalu odstranit handri¢kou a jednym z
tychto Cistiacich prostriedkov: voda, 70 % izopropylalkohol, 10 % etanol alebo 10 % benzin. Zriedkavo sa na
kiboch mé6zu objavit velmi malé mnozstva maziva. Neovplyviiuji véak funkciu, pouzitie ani Zivotnost kibu.

2.1.1. DodatocCné Cistenie

Vzhfadom na zvy$ené poziadavky na Cistenie robota v su¢asne;j situacii odporaéa spolo¢nost
Universal Robots Cistenie 70 % izopropylalkoholom (dezinfekénym alkoholom).

1. Utrite robota dékladne vyzmykanou handrou z mikrovlakna a 70 % izopropylalkoholom.

2. Nechajte 70 % izopropylalkohol pésobit 5 minut a potom robota ocistite beznym spésobom.

NEPOUZIVAJTE BIELIDLO. Nepouzivajte ziadny riedeny &istiaci pripravok obsahuijuci bielidlo.

OEM Control Box Navod na inStalaciu
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3. Bezpec€nost

3.1. Typy bezpecnostnych sprav

Popis

Bezpeclnostné spravy sa pouzivaju na zddraznenie dblezitych informacii. Precitajte si
vSetky spravy a pomdzte zaistit bezpecnost a zabranit zraneniu personalu a
poskodeniu vyrobku. Typy bezpe&nostnych sprav su uvedené nizSie.

> B B P

S & ©®

VAROVANIE

Oznacuje nebezpecenstvo, ktoré v pripade, ze sa mu nevyhnete,
mbéze spbsobit smrt alebo vazne poranenie.

VAROVANIE: ELEKTRINA

Oznacuje nebezpecénu elektricku situaciu, ktoré v pripade, Ze sa jej
nevyhnete, mdze spdsobit smrt alebo vazne poranenie.

VAROVANIE: HORUCI POVRCH

Oznacduje nebezpecény horuci povrch, kde méze dojst k zraneniu v
dosledku kontaktu a bezdotykovej blizkosti.

POZOR

Oznacuje nebezpeénu situaciu, ktord, ak sa jej nevyhnete, méze mat
za nasledok zranenie.

UZEMNENIE

Oznacuje uzemnenie.

OCHRANNY PODKLAD

Oznacuje ochranné uzemnenie.

UPOZORNENIE

Oznacduje riziko poskodenia zariadenia a/alebo informacie, ktoré by
sa mali poznamenat.

PRECITAJTE SI V NAVODE

Oznacuje podrobnejsie informacie, s ktorymi by ste sa mali
oboznamit v prirucke.

Navod na inStalaciu
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3.2. VSeobecné bezpecnostné opatrenia

Pred intalaciou alebo prevadzkou skrinky OEM Control Box si precitajte nizSie uvedené vSeobecné
bezpe&nostné pokyny. DalSie informacie o bezpe&nosti najdete v kapitole Bezpe&nost v pouzivatelskej
prirucke robota Universal Robots.

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

L UZEMNENIE

= Nespravne pripojenie zdroja napdjania alebo kablov uzemnenia m6ze mat za nasledok
poskodenie zariadenia alebo zranenie os6b.
Na Skody spdsobené nespravnym pripojenim zdroja napajania sa nevztahuje zaruka. Pred
spustenim prevadzky:

* Skontrolujte spravnost pripojenia zdroja napajania.

* Skontrolujte spravnost uzemnenia.

UPOZORNENIE
Elektrostaticky vyboj (ESD) méze poskodit citlivé komponenty v riadiacej skrinke OEM.
* Pri praci s elektrickymi rozhraniami skrinky OEM Control Box vzdy noste remienok
proti elektrostatickej elektrine.

OEM Control Box Navod na inStalaciu
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4. Elektricka instalacia: variant AC

Tato ¢ast opisuje spésob pripojenia skrinky OEM Control Box k zdroju striedavého pradu.
(missing or bad snippet)

Informacie o pripojeni vyrobku k zdroju jednosmerného prudu najdete v 5 Elekiricka inStalacia: variant DC na
strane 15.

Elektrické Specifikacie najdete v sekcii: 8.1 Technické Specifikacie na strane 27.

4.1. Pozadované polozky

Na pripojenie kablov potrebujete nasledujuce polozky:
+ Stvorpélovy konektor WAGO 831 (dodava sa s riadiacou skrinkou OEM).
* Plochy skrutkovac s ¢epefou 5,5 x 0,8 mm. Napriklad: Wago 210-721.

* Trivodic¢e s koncovkami.

Na nasledujucom obrazku su zobrazené pozadované polozky.

1 | Nastroj s plochou cepelou 2 | Zasuvkovy konektor WAGO (zobrazeny
AC)

3 | Vodi¢ s koncovkou

Navod na inStalaciu OEM Control Box
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4.2. Ako pripoijit vodi¢e ku konektoru

V tejto Casti je opisany spdsob pripojenia vodi¢ov ku konektoru so zaistovacimi packami:
1. Skrutkovac zasunte do plochého otvoru vedra otvoru konektora.

2. Zatlacte skrutkovac, kym sa svorka vo vnutri otvoru neotvori. Skrutkovac drzte v otvore, ako je
znazornené na obrazku.

3. Do otvoreného otvoru vlozte koncovku vodica.

4. Uistite sa, ze je koncovka vodi¢a pevne nasadena, vyberte skrutkovac, aby ste otvor uzavreli.

4.3. Zapojenie zdroja napajania: AC

Na pripojenie vodi¢ov ku konektoru pouzite nasledujucu schému.

1 |Zem 2 | Neutrélny
3 | Priamka

Pripojenie skrinky OEM Control Box k zdroju napajania:
1. Ku konektoru pripojte nasledujice vodice: Pripojte neutral, vedenie a zem.

2. Pripojte nulovy a sietovy vodi¢ k hlavnému napajaciemu zdroju. Pripojte kabel uzemnenia k uzemneniu
zariadenia.

3. Zapojte konektor do zasuvky zdroja napajania na skrinke OEM Control Box.

UPOZORNENIE
Pripojenie vodi¢ov k pélom bez oznacenia méze narusit prevadzku robota.

* Nepripajajte vodice k pélom bez oznacenia.

OEM Control Box Navod na instalaciu
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4.4. Pripojenie robota

Konektor ramena robota, znazorneny nizSie, sa nachadza vedla konektora napajania. Podrobnosti o pripojeni
kabla ramena robota najdete v pouzivatelskej prirucke univerzalnych robotov.

!

W
WAL

1 Konektor ramena robota

2 Konektor CB OEM

3 | Konektor ramena robota (e-Series)

4 | Konektor OEM CB (e-Series)

4.5. InStalacia istica

Na ochranu vstupného napajacieho konektora pouzite dvojpolovy isti¢, pretoze ho mozno pouzit aj ako
spinac. Ak sa pouziva poistka, musi byt medzi poistkou a vstupnym konektorom napajania nainstalovany

dvojpolovy spinac.

Navod na instalaciu
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Nasledujuci obrazok znazoriiuje schému zapojenia istic¢a.

L 0 e
- /. 2
: ' ©
. \E\ o)
~ %
|1 | Vstup napajania OEM 12 |Istie

Q POZOR
Ak nie su nainstalovanie vhodné poistky alebo isti¢e, mézZe to sposobit poskodenie
zariadenia alebo zranenie personalu.

* Instalacia musi byt v stlade s normou IEC 60364.

OEM Control Box Navod na inStalaciu



R
UNIVERSAL ROBOTS

5. Elektricka instalacia: variant DC

Tato ¢ast opisuje spésob pripojenia skrinky OEM Control Box k zdroju jednosmerného pradu.
(missing or bad snippet)

Informécie o pripojeni vyrobku k zdroju striedavého pradu najdete v 4 Elekiricka instalacia: variant AC na
strane 11.

Elektrické Specifikacie najdete v sekcii: 8.1 Technické Specifikacie na strane 27.

5.1. Pozadované polozky

Na pripojenie kablov potrebujete nasledujuce polozky:
+ Stvorpdlovy konektor WAGO 831 (dodava sa s riadiacou jednotkou OEM).
* Plochy skrutkovac s ¢epefou 5,5 x 0,8 mm. Napriklad: Wago 210-721.

* Trivodic¢e s koncovkami.

Na nasledujucom obrazku su zobrazené pozadované polozky.

1 | Nastroj s plochou ¢epelou 2 | Zasuvkovy konektor WAGO (zobrazeny
DC)

3 | Vodi¢ s koncovkou
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5.2. Ako pripojit vodi¢e ku konektoru

V tejto Casti je opisany spdsob pripojenia vodi¢ov ku konektoru so zaistovacimi packami:
1. Skrutkovac zasunte do plochého otvoru vedra otvoru konektora.

2. Zatlacte skrutkovac, kym sa svorka vo vnutri otvoru neotvori. Skrutkovac drzte v otvore, ako je
znazornené na obrazku.

3. Do otvoreného otvoru vlozte koncovku vodica.

4. Uistite sa, ze je koncovka vodi¢a pevne nasadena, vyberte skrutkovac, aby ste otvor uzavreli.

5.3. Zapojenie zdroja napajania: DC

Na pripojenie vodi¢ov ku konektoru pouzite nasledujucu schému.

1 [Zem 2 | Negativny
3 | Pozitivny

UPOZORNENIE

Obratenie polarity zdroja jednosmerného priudu spbésobuije trvalé poSkodenie skrinky
OEM Control Box.

Na $kody na majetku spdsobené neplatnym pripojenim zdroja napdjania sa nevztahuje
zaruka.

* Pred pripojenim zdroja napajania sa uistite, Ze je polarita spravna.

Pripojenie skrinky OEM Control Box k zdroju napajania:
1. Ku konektoru pripojte nasledujice vodice: Pripojte neutral, vedenie a zem (ak je to mozné).

2. Ak aplikacia podporuje takéto pripojenie, pripojte kabel uzemnenia k uzemneniu zariadenia. Pripojte
zaporny a kladny vodi€ k zdroju jednosmerného prudu. Skontrolujte spravnu polaritu.

OEM Control Box Navod na instalaciu
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3. Zapojte konektor do zasuvky zdroja napdjania na skrinke OEM Control Box.

UPOZORNENIE
Pripojenie vodi¢ov k pélom bez oznaéenia moze narusit prevadzku robota.

* Nepripajajte vodice k pélom bez oznacenia.

5.3.1. Obvod makkeého sStartu

Ked je skrinka OEM Control Box pripojena k zdroju jednosmerného pradu, ndbehovy prid méze dosiahnut az
400 A pocas 200 ps. Tym sa zdroj jednosmerného prudu moze poskodit alebo to méze vypnut dalsie
elektronické zariadenia k nemu pripojené.

* Pri pouziti zdroja jednosmerného prudu nainstalujte obvod méakkého Startu.

Navod na inStalaciu OEM Control Box
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5.4. Pripojenie robota

Konektor ramena robota, znazorneny nizSie, sa nachadza vedla konektora napajania. Podrobnosti o pripojeni
kabla ramena robota najdete v pouzivatelskej prirucke univerzalnych robotov.

W
WAL

1 Konektor ramena robota

2 Konektor CB OEM

3 | Konektor ramena robota (e-Series)

4 | Konektor OEM CB (e-Series)

5.5. InStalacia istica

Na ochranu vstupného napajacieho konektora pouzite dvojpolovy isti¢, pretoze ho mozno pouzit aj ako
spinac. Ak sa pouziva poistka, musi byt medzi poistkou a vstupnym konektorom napajania nainstalovany

dvojpolovy spinac.

OEM Control Box
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Nasledujuci obrazok znazoriiuje schému zapojenia istic¢a.

I R ——— :

= YN o
=/ Y0
: ' o
. \E\ ©
~ %
|1 | Vstup napajania OEM 12 |Istie

Q POZOR
Ak nie su nainstalovanie vhodné poistky alebo isti¢e, mézZe to sposobit poskodenie
zariadenia alebo zranenie personalu.

* Instalacia musi byt v stlade s normou IEC 60364.
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6. Mechanicka instalacia

6.1. Pokyny pre pracovné prostredie

Dodrziavajte tieto pokyny, aby ste zabezpecili spofahlivi prevadzku skrinky OEM Control Box:
* Chrante pred prachom a necistotami.
* Uchovavajte mimo dosahu vody, rozpustadiel a chemikalii.
* Udrzujte teplotu okolitého vzduchu prudiaceho do riadiacej skrinky OEM v rozmedzi 0-50 °C.

* Udrzujte teplotu hlinikového ramu regulatora v rozmedzi 0-65 °C.

6.2. Montaz skrinky OEM Control Box

Na pripojenie OEM Control Box pouzite niz8ie zvyraznené montazne konzoly. V zavislosti od verzie moze
vasa OEM Control Box vyzerat trochu inak ako na obrazku nizsie.

Vonkajsie rozdiely nemaju na funkénost ziadny vplyv.

)
°

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

R :
UNIVERSAL ROBOTS @ :

1= R—
POWER CONTROLLER § :“; ]
HO

POWER ROBOT ARM

; lu
o : ,»
Abh =R . oo
= -

Rozmery vyrobku najdete v ¢asti 8.1 Technické Specifikacie na strane 27.

Rozmerové vykresy najdete v Casti 8.4 Rozmerové vykresy [mm] na strane 28.

OEM Control Box Navod na inStalaciu
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Zabezpecte dostatok priestoru pre kable a dostato¢nu cirkulaciu vzduchu okolo riadiacej skrinky.

Odporica sa minimalne 50 mm priestoru okolo privodu a odvodu vzduchu a malo by sa zabranit recirkulacii
vzduchu.

Viac informacii o rozptyle tepla najdete v 8.3 Odvadzanie tepla riadiacej jednotky na strane 27. Nasledujuci
obrazok znazornuje prudenie vzduchu.

- —) | 1 -]
R

——) UNIVERSAL ROBOTS ‘

am ' . POWER ROBOT ARM -

) | g
T - - ] B

fi VAROVANIE: HORUCI POVRCH

Nedostato¢né pradenie vzduchu alebo recirkulacia teplého vzduchu moze sposobit
prehriatie a vypnutie riadiacej skrinky OEM.

6.2.1. Uzemnenie

Kryt OEM Control Box je elektricky pripojeny k uzemiovaciemu koliku konektora zdroja napdjania. Kazdy
vodivy montazny povrch musi byt tiez spojeny so zemou.

Navod na inStalaciu OEM Control Box
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/. Pripojenie externych zariadeni

7.1. Porty na pripojenie externych zariadeni

Spodna strana skrinky OEM Control Box obsahuje drziak s portami na pripojenie externych zariadeni. Na
nasledujucom obrazku je zobrazena konzola.

1 | Port pre prenosny terminal 2 | Otvor pre SD kartu
3 | Ethernetovy port 4 | USB porty
5 | Mini Displayport 6 | 10 A mini poistka

Nasledujuca tabulka popisuje porty.

Port

Prenosny terminal

Popis

Port na pripojenie prenosného terminalu (prenosny terminal sa predava samostatne).

Ethernet

Pripojte externé zariadenia podporujuce MODBUS, Ethernet/IP alebo PROFINET.

USB porty

Pripojte zariadenia USB, napriklad mys$, klavesnicu alebo USB flash disk.

Mini Displayport

Pripojte monitor. Vystupny videoprenos sa zobrazuje rovnako ako na displeji
prenosného terminalu. Podporované typy pripojenia:

* DP (priame spojenie).
* Aktivne DVI (pomocou aktivheho konvertora DP na DVI).
* Aktivhe HDMI (pomocou aktivheho konvertora DP na HDMI).

10 A mini poistka

Pripojte poistku. Poistka musi byt oznac¢ena znackou UL a musi mat menovity prud
10 A.

SD karta

SD karta je uz v otvore pre SD kartu.

UPOZORNENIE
Odstranenie SD karty pocas prevadzky mdze poskodit systém. Neodstranujte SD kartu.

7.2. Pripojenie mysi, klavesnice alebo monitora

Na pripojenie kldvesnice alebo my3i pouzite port USB.

Na pripojenie monitora pouzite konektor Mini Displayport.

OEM Control Box
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7.3. Ako pripojit prenosny terminal

7.3.1. Pripojenie prenosného terminalu

UPOZORNENIE
Nepripajajte ani neodpajajte prenosny terminal, ked je riadiaca skrinka zapnuta. Moze to
sposobit poskodenie riadiacej skrinky.

UPOZORNENIE
Nadmerné namahanie portu na skrinke OEM Control Box m6ze sp6sobit poSkodenie
konektora prenosného terminalu a ovplyvnit jeho funkénost.

* Pocas inStalacie sa vyhnite tahaniu a/alebo pésobeniu bo¢nych sil na kabel
prenosného terminalu.

* Nehybte konektorom kabla prenosného terminalu, ked je pripojeny k portu
prenosného 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.

Ked' sa prenosny terminal reStartuje, na PolyScope ukoncite ivodnu obrazovku.
V PolyScope tuknite v hlavicke na polozku InStalacia a potom vyberte moznost Bezpecnost.

V Casti Bezpecnost tuknite na Hardvér.

o g k~w

V rozbalovacej ponuke Prenosny terminal vyberte moznost Ano.
Ak sa zobrazi vyzva na pouzitie hesla, zadajte Bezpe¢&nostné heslo a tuknite na polozku Odomknut'.

<unnamed:>
default
Run installation  Move Log

Select available hardware

Safet
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

) Features
> Fieldbus
) URCaps

O Power off P ( 00% Simulation .
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7.4. Ako pouzivat dialkové ovladanie a miestne
ovladanie

7.4.1. Povolenie dialkového ovladania

1. V PolyScope tuknite v hlavi¢cke na polozku Hamburgerova ponuka.
2. Vyberte Nastavenia, tuknite na Systém a vyberte Diafkové ovladanie.
3. Na obrazovke dialkového ovladania vyberte polozku Povolit, ¢im aktivujete dialkové ovladanie.

Ak chcete aktivovat miestne ovladanie, v Hlavicke tuknite na ikonu diafkového ovladania a vyberte miestne
ovladanie.

7.5. Enabling Devices

7.5.1. Connecting an Enabling Device

@ UPOZORNENIE
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 SO 10218-2.

The OEM Control Box safely supports the following enabling device configurations:
* Prenosny terminal 3PE
* Externé trojpolohové pomocné zariadenie

* 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

Confifjurabl 3-Position Switch
24V 24V W T
Cloj| Q2 | !

24v Ml |[24vY ]
ch |[Egis| i
PEOIEN T — ]
c [m|[¢slm

24v [m|[2}v\m

ci3 [m|[cy

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

OEM Control Box Navod na inStalaciu
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To connect an Enabling Device to a UR20/UR30:

* Connect a Three-Position Enabling Teach Pendant via the Control Box port (see 7.1 Porty na pripojenie
externych zariadeni na strane 22).

or

* Connect a Three-Position Enabling Device (see 7.1 Porty na pripojenie externych zariadeni na strane
22) and an Operational Mode Switch (see 7.1 Porty na pripojenie externych zariadeni na strane 22).

UplIné a podrobné informacie o elektrickych konfiguraciach najdete v &asti Elektrické rozhranie v
pouzivatelskej prirucke UR, ktora je k dispozicii na stiahnutie na adrese: myur.universal-robots.com/manuals

7.5.2. Connecting an Operational Mode Switch

Pouzivanie trojpolohového pomocného zariadenia vyZzaduje pouzitie prepinaca prevadzkového rezimu.

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

Conﬁl urabl

24v|| |24V (W
ciol|mjcl4 (m
24v|| M ||24v (W
cij{HE|icis [l
24v|| ¥ |24v (W
cl2{| mgls |l
24V Ml ||24VY W
CI3 | BHCI7

Op i I mode Switch

7.6. Dialkové ovladanie ZAP/VYP a nudzoveé

zastavenie

Skrinka OEM Control Box vyzaduje diafkové ovladanie ZAP/VYP a tlacidlo nidzového zastavenia. V

nasledujucich ¢astiach je opisany spdsob ich inStalacie pomocou V/V portov.

/.7. Zapojenie diafkoveho ovladania ZAP/VYP

Remote JF }l
12 |
(;NND [] / ....... J @
OFF k P
Remote J* }l
12v[d T
woE | 1@
OFF P

| 1 | Stav: zapnuty

| 2 | Stav: vypnuty

Navod na inStalaciu
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7.8. Pripojenie dialkového nudzoveho zastavenia

Nainstalujte externé nadzové zastavenie (E-stop), ak k riadiacej skrinke nie je pripojeny prenosny terminal s

predvolenym nudzovym zastavenim.

Na nasledujucom obrazku je znazornena minimalna pozadovana instalacia nudzového zastavenia.

Safety

24y

EI0

24\

Emergency Stop

R

24V

i

SI0

24V

Safeguard Stop

Si

Uplné a podrobné informacie o elektrickych konfiguraciach najdete v &asti Elektrické rozhranie v
pouzivatelskej priru¢ke UR, ktora je k dispozicii na stiahnutie na adrese: myur.universal-robots.com/manuals

OEM Control Box
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8. Technicke udaje OEM Control Box

8.1. Technické Specifikacie

H)

Rozmer skrinky OEM Control Box (S x V x

451 mm x 150 mm x 168 mm

Hmotnost skrinky OEM Control Box

AC:4,7kg (10,4 Ibs)

DC: 4,3 kg (9,5 Ibs)

V/V porty skrinky OEM Control Box

16 digitalnych vstupov, 16 digitalnych vystupov, 2 analégové

vstupy, 2 analégové vystupy

Box

Zdroj napajania V/V skrinky OEM Control

24V, max2 A

8.2. Elektrické Specifikacie

Variant AC
Vlastnosti Min Typicky Max. Jednotka
Vstupné napétie 90 100 - 240 264 VAC
Externa sietova poistka (pri 90-200 V) | 15 - 16 A
Externa sietova poistka (pri 200-265 8 i 16 A
V)
Vstupna frekvencia 47 - 440 Hz
Pohotovostny vykon - - <1,5 w
Variant DC
Vlastnosti Min Typicky Max. Jednotka
Vstupné napatie 19 24 -48 72 VvDC
Pohotovostny vykon - - <7 w
Externa poistka - - 100 A
Rozbehovy prud (200) - - 400 A

8.3. Odvadzanie tepla riadiacej jednotky

UR20 & UR30 350 W
UR16e & UR10e 130 W
UR5e & UR3e 100 W

Navod na instalaciu
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8.4. Rozmerove vykresy [mm]
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9. Riesenie problemov

9.1. OEM Control

Box AC variant

Problém Mozné rieSenie

Riadiaca skrinka sa nezapne.

Check that the power source is wired correctly (see 4.3 Zapojenie zdroja
napajania: AC na strane 12).

Control Box turns on for a few
seconds then shuts down.

Stla¢enim a podrzanim tlacidla zapnutia na viac ako 5 sekund vypnete
riadiacu skrinku. Tlacidlo stlacte len na 1-2 sekundy.

Vykon robota je nestabilny.

* Check the input voltage is within specifications (see 8.1
Technické Specifikacie na strane 27)

* Skontrolujte uzemnenie (vyvarujte sa zemnych sluciek alebo
uvolnenych skrutiek).

9.2. OEM Control

Problém

Riadiaca skrinka sa nezapne.

Box DC variant

Mozné rieSenie

* Check the power source is wired correctly (see 5.3 Zapojenie
zdroja napajania: DC na strane 16).

* Skontrolujte spavnost polarity zapojenia zdroja jednosmerného
prudu. Opacna polarita natrvalo poskodi riadiacu skrinku OEM
Control Box.

Riadiaca skrinka sa na niekofko
sekund zapne, a potom sa vypne.

Stla¢enim a podrzanim tlacidla zapnutia na viac ako 5 sekund vypnete
riadiacu skrinku.
Tlacdidlo stladte len na 1-2 sekundy.

Riadiacu skrinku nemozno zapnuf
alebo je vykon robota nestabilny.

* Check the DC input is within specifications in 8.1 Technické
Specifikacie na strane 27.

* Skontrolujte, &i je zdroj jednosmerného pridu dostatocne nabity
na dodanie pociatocného prudu do systému.

Uplné a podrobné informécie o elektrickych konfiguraciach najdete v &asti Elektrické rozhranie v
pouzivatelskej priru¢ke UR, ktora je k dispozicii na stiahnutie na adrese: myur.universal-robots.com/manuals

Navod na instalaciu
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10. Drziak na odlfahcenie tahu kabla

Konzola zabezpecuje odrahCenie kabla pri pouzivani prenosného terminalu v beznej prevadzke.

10.1. OEM Control Box AC

Instalacia a pouzivanie konzoly na odfahéenie tahu kabla

1. Odstrante priechodku 2. Odstrante skrutku
5 <

< -

ﬂ@\;‘gy

fa)

3. Vycistite oblast alkoholovym roztokom a nechajte

alkohol odparit, 4. Odstrante ochrannu féliu z lepiacej naplasti

5= i e -
e = e =

Sy

5. Zarovnajte konzolu pomocou prilozenej skrutky 6. Utiahnite prilozenu skrutku (kratiaci moment 1 Nm)

OEM Control Box Navod na instalaciu
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7. Pripojte kabel TP

10.2. OEM Control Box DC

8. Zabezpecte kabel prenosného terminalu pomocou
prilozenych stahovacich pasok

Instalacia a pouzivanie konzoly na odfahcéenie tahu kabla

1. Odstrante priechodku

4

3. Odstrante ochrannu féliu z lepiacej naplasti

2. Vydistite oblast alkoholovym roztokom a nechajte
alkohol odparit.

4. Zarovnajte drziak pomocou otvoru pre skrutku

Navod na instalaciu
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=

5. Pripojte kabel TP

6. Zabezpecdte kabel prenosného terminalu pomocou
prilozenych stahovacich pasok

OEM Control Box
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11. Osvedcenia

Tato sekcia obsahuje informacie o certifikatoch a vyhlaseniach platnych pre roboty Universal Robots s
ovladacmi OEM.

11.1. Prepravné materialy

Ako uviedli nasi dodavatelia, prepravné materialy na roboty Universal Robots spifaji poziadavky ISPM-15 na
vyrobu drevenych obalovych materialov a su prislusnym sp6sobom oznacené.

11.2. Certifikat kvality

Roboty Universal Robots prechadzaju pravidelnym internym testovanim a vystupnymi skiSkami. Na
testovacie postupy UR sa vztahuju pravidelné hodnotenia a zlepSovania.

11.3. Vyhlasenia podfa smernic EU

Roboty Universal Robots su certifikované v sulade s nasledujicimi smernicami.

* 2006/42/ES - Smernica o strojovych zariadeniach (MD)
Podla smernice o strojovych zariadeniach 2006/42/ES su roboty Universal Robots CiastoCne
dokon¢enymi strojovymi zariadeniami a nemaju na sebe oznacenie CE.
Vyhlasenie o zaéleneni podra prilohy Il 1.B 2006/42/ES je v oddiele VVyhlasenia EU o zacleneni below a
Vyhlasenia EU o zagleneni below.

* 2011/65/EU - Obmedzenie pouzivania ur€itych nebezpeénych latok (RoHS)
Pozri ¢ast China RoHS na strane 38.

+ 2012/19/EU - Odpad z elektrickych a elektronickych zariadeni (OEEZ)
Informacie o likvidacii odpadu z elektrickych a elektronickych zariadeni najdete v kapitole 7, Likvidacia
a zivotné prostredie v pouzivatelskej prirucke robota.

Vyhlasenia EU o zaéleneni

Navod na inStalaciu OEM Control Box
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) Preklad povodnych

pokynov

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 vyhlasenie o zaéleneni (DOI) (v stlade prilohou Il B k smernici 2006/42/EC Priloha 11B) Preklad

pévodnych pokynov

Universal Robots A/S

Vyrobea: Energivej 25, DK-5260 Odense S Dansko
Osoba v komunite David Brandt, technologicky referent, R&D
opravnena na zostavenie Universal Robots A/S,

technického harku: Energivej 25, DK-5260 Odense S

Opis a identifikacia CiastoCne skompletizovaného stroja (strojov):

Viacucelovy viacosovy manipulator priemyselného robota s riadiacou
skrinkou OEM a s prenosnym terminalom 3PE alebo bez neho. Funkciu
urCuje skompletizovany stroj (aplikacia robota alebo bunka s koncovym
zariadenim, zamySlané pouzitie a aplikacny program).

UR20 & UR30: NizSie uvedené normy a toto vyhlasenie zahfiaju: Od 2023 6
Model a sériové Cislo 8 00000 a vyssie

Produkt a funkcie:

rok series 8=UR20; 9=UR30 pogtyupné gislovanie, ktoré sa kazdy rok zagina od 0

Roboty Universal Robots UR20 a UR30 s riadiacou skrinkou OEM sa uvedu
do prevadzky az po integrovani do kone¢ného kompletného stroja (roboticka
aplikacia alebo roboticka bunka), ktory je v sulade s ustanoveniami smernice
o strojovych zariadeniach a inych platnych smernic.

Vyhlasuje sa, Ze vy$sie uvedené produkty v dodanom stave spifiaju smernice opisané nizsie. Ked sa tento
nekompletny stroj integruje a stane sa kompletnym strojom, integrator je zodpovedny za to, Zze dokon&eny
stroj spifia vSetky platné smernice a za poskytnutie vyhlasenia o zhode.

Splnené su nasledujice zakladné poziadavky:
1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2, 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, Priloha VI. Vyhlasuje sa, Ze prislusna
technicka dokumentacia bola vyhotovena v stlade s ¢astou B prilohy VIl Smernice o

Zabudovanie

I. Smernica o strojovych
zariadeniach 2006/42/ES

strojovych zariadeniach.

Il. Smernica o nizkom napati
2014/35/EU

[Il. Smernica EMC
2014/30/EU

Odkaz na pouzité harmonizované normy, ako sa uvadza v ¢lanku 7 (ods. 2) smernic MD a LV a v ¢lanku 6

smernice EMC: () N 150 13732-1:2008 podra potreby, (1) (1) EN 60204-1:2018 podta potreby (1) EN 60664-1:2007, (Il) EN
61140:2002/ A1:2006

Odkaz na ostatné pouzité technické normy a technické Specifikacie:

(1) 1ISO 9409-1:2004, (1) EN 60320-1:2021, (II) EN 61784-3:2010 [SIL2]

Vyrobca alebo opravneny zastupca v reakcii na odévodnenu zZiadost vnitrostatnych organov poskytne
prisludné informacie o CiastoCne skompletizovanom strojovom zariadeni. Schvalenie kompletného systému
zabezpecovania kvality (ISO 9001) notifikovanym organom Bureau Veritas, certifikat #DK015892.

Pozrite si smernicu o nizkom napéti a pouzité harmonizované normy nizSie.

Pozrite si smernicu EMC a pouzité harmonizované normy nizSie.

Navod na instalaciu OEM Control Box
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) Preklad povodnych

pokynov

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 vyhlasenie o zaéleneni (DOI) (v stlade prilohou Il B k smernici 2006/42/EC Priloha Il B) Preklad

pévodnych pokynov

Universal Robots A/S

Vyrobea: Energivej 25, DK-5260 Odense S Dansko
Osoba v komunite David Brandt, technologicky referent, R&D
opravnena na zostavenie Universal Robots A/S,

technického harku: Energivej 25, DK-5260 Odense S

Opis a identifikacia Ciastocne skompletizovaného stroja (strojov):

Viacucelovy viacosovy manipulator priemyselného robota so skrinkou OEM
Control Box a s prenosnym terminalom alebo bez neho. Funkciu urcuje
skompletizovany stroj (aplikacia robota alebo bunka robota s koncovym
zariadenim, zamySlané pouzitie a aplikacny program).

Produkt a funkcie: NizSie citované dokumenty a toto vyhlasenie obsahuju:

S ucinnostou od oktdbra 2020: Prenosné termindly s trojpolohovym
pomocnym zariadenim (3PE TP) a Standardné prenosené terminaly. S
ucinnostou od maja 2021: Vylepsenie $pecifikacie UR10e na 12,5 kg
maximalneho uzito¢ného zatazenia.

Roboty e-Series s riadiacimi skrinkami OEM na striedavy alebo jednosmerny

prud:
Model UR3e OEM AC, URSe OEM AC, UR10e OEM AC, UR16e OEM AC
a UR3e OEM DC, UR5e OEM DC, UR10e OEM DC, UR16e OEM DC
Sériové Cislo 0d 20215000000 a vyssie

rokg_series3 = UR3e, 5 = UR5e, 0 = UR10e (zatazenie 10 kg), 2 = UR10e (zatazenie 12,5
kg), 6 = UR16epgstupné islovanie, ktoré sa kazdy rok zagina od 0

OEM roboty Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e a UR16e)
mozno uvadzat do prevadzky len po zabudovani do findlneho
skompletizovaného stroja (aplikacie robota alebo bunky robota), ktory je v
sulade so smernicou o strojovych zariadeniach a inymi platnymi smernicami.
Vyhlasuje sa, Ze vy$sie uvedené produkty v dodanom stave spifiaji smernice opisané nizsie. Ked sa tento
nekompletny stroj integruje a stane sa kompletnym strojom, integrator je zodpovedny za to, ze dokonceny
stroj spifa véetky platné smernice a za poskytnutie vyhlasenia o zhode.

Odkaz na pouzité harmonizované normy, ako sa uvadza v ¢lanku 7 (ods. 2) smernic MD & LV a v ¢lanku 6
smernice EMC:

(1) EN 60204-1:2006/A1:2010, podfa potreby, (II) EN 60204-1:2006/A1:2010, podfa potreby

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

Odkaz na ostatné pouzité technické normy a technické Specifikacie:

(1) 1ISO 9409-1:2004, (I1) EN 60664-1:2007, (Il) IEC 60664-5:2007, (I1) IEC 61784-3:2010 [SIL2]

Vyrobca alebo jeho opravneny zastupca v reakcii na odévodnenu Ziadost vnutrostatnych organov poskytne
prislusné informacie o Ciastocne skompletizovanom strojovom zariadeni. Schvalenie kompletného systému
zabezpecovania kvality (ISO 9001) notifikovanym orgdnom Bureau Veritas, certifikat #DK015892

Zabudovanie:

Navod na instalaciu OEM Control Box
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China RoHS
Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products

Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances

Rl BEEFEYEATEZERRZEMAER

Proﬂu&?l’art

Name

Toxic and Hazardous Substances and Elements

EEABYRATR

% & A LRBE

B3R KB
Polybrominated
diphenyl ethers

(PBDE)

Lea?(Pb) Mercury | Cadmium I;E::::E:: Polybrominated
H Cd biphenyls (PBB
(Hg) (Cd) (Cr+6) iphenyls (PBB)
JUR Robots
BN BERXRSA
UR3 /URS /UR10/

UR3e / URSe / X O X O X

UR10e UR1ee/
UR20 / UR30

requirement in 5J/T11363-2006.
O: R REREASYEERZSHASEE PR SEHES/T 113632006 I EFIREERLLT -

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.

FHAEREREEETRFM

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

0: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit

X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

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.

OEM Control Box

Navod na inStalaciu



UNIVERSAL ROBOTS

I

"guapelyAA eneid AogA "S/V SI0OY [BSIOAIUN PO $202-6102 © 1BLAdoD

Navod na inStalaciu

OEM Control Box



Nazov softvéru: PolyScope 5
Verzia softvéru: 5.20
Verzia tohto dokumentu je: 20.7.56

716-210-00




	1. Úvod
	1.1. O tomto dokumente
	1.2. Čo obsahuje balenie
	1.3. Kontaktné údaje spoločnosti

	2. Čistenie vášho robota
	2.1. Každodenné čistenie
	2.1.1. Dodatočné čistenie


	3. Bezpečnosť
	3.1. Typy bezpečnostných správ
	3.2. Všeobecné bezpečnostné opatrenia

	4. Elektrická inštalácia: variant AC
	4.1. Požadované položky
	4.2. Ako pripojiť vodiče ku konektoru
	4.3. Zapojenie zdroja napájania: AC
	4.4. Pripojenie robota
	4.5. Inštalácia ističa

	5. Elektrická inštalácia: variant DC
	5.1. Požadované položky
	5.2. Ako pripojiť vodiče ku konektoru
	5.3. Zapojenie zdroja napájania: DC
	5.3.1. Obvod mäkkého štartu

	5.4. Pripojenie robota
	5.5. Inštalácia ističa

	6. Mechanická inštalácia
	6.1. Pokyny pre pracovné prostredie
	6.2. Montáž skrinky OEM Control Box
	6.2.1. Uzemnenie


	7. Pripojenie externých zariadení
	7.1. Porty na pripojenie externých zariadení
	7.2. Pripojenie myši, klávesnice alebo monitora
	7.3. Ako pripojiť prenosný terminál
	7.3.1. Pripojenie prenosného terminálu

	7.4. Ako používať diaľkové ovládanie a miestne ovládanie
	7.4.1. Povolenie diaľkového ovládania

	7.5. Enabling Devices
	7.5.1. Connecting an Enabling Device
	7.5.2. Connecting an Operational Mode Switch

	7.6. Diaľkové ovládanie ZAP/VYP a núdzové zastavenie
	7.7. Zapojenie diaľkového ovládania ZAP/VYP
	7.8. Pripojenie diaľkového núdzového zastavenia

	8. Technické údaje OEM Control Box
	8.1. Technické špecifikácie
	8.2. Elektrické špecifikácie
	8.3. Odvádzanie tepla riadiacej jednotky
	8.4. Rozmerové výkresy [mm]

	9. Riešenie problémov
	9.1. OEM Control Box AC variant
	9.2. OEM Control Box DC variant

	10. Držiak na odľahčenie ťahu kábla
	10.1. OEM Control Box AC
	10.2. OEM Control Box DC

	11. Osvedčenia
	11.1. Prepravné materiály
	11.2. Certifikát kvality
	11.3. Vyhlásenia podľa smerníc EÚ


