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1. Uvod

1.1. O tem dokumentu

Ta priro€nik opisuje namestitev Universal Robots krmilne omarice OEM s temi velikostmi Universal Robots

robotovih rok: UR3e, UR5e, UR10e, UR16e, UR20 in UR30.

Opisana je namestitev za razli¢ico AC in DC.

OBVESTILO
Podjetje Universal Robots zavraca vsakrsno odgovornost tudi v primeru, ko so upostevani

vsi napotki iz tega priro¢nika.

1.2. Vsebina paketa

V paketu so nasledniji deli:
* Krmilna omarica OEM
* Tadokument
* Zenski 4-polni konektor WAGO 831
* Nosilec za podporo kabla

1.3. Podatki o podjetju

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

https://www.universal-robots.com

Priro¢nik za namestitev
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2. Cis&enje robota

2.1. Dnevno cCisCenje

Prah/umazanijo/olje lahko z robotove roke/programirne enote odstranite s krpo ter enim od teh Cistilnih
sredstev: voda, 70 % izopropilni alkohol, 10 % etanol ali 10 % meSanica Naphtha. V redkih primerih so na
¢lenih lahko vidne sledi masti. To ne vpliva na delovanje, uporabo ali Zivljenjsko dobo &lena.

2.1.1. Dodatno CisCenje

Za temeljito CiSCenje robota podjetje Universal Robots priporoca €iS¢enje s 70 % izopropilnim alkoholom.
1. Ocistite robota z mikro krpo ter 70 % izopropilnim alkoholom.
2. Pustite, da 70 % izopropilni alkohol deluje na robotu 5 minut, nato pa robota ocistite po sploSnih
navodilih za Cis€enje.

NE UPORABLJAJTE BELILA. Ne uporabljajte belila ali razred€enih Cistilnih sredstev.

OEM Control Box Priro¢nik za namestitev
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3. Varnost

3.1. Tipi varnostnih sporodil

Opis

Varnostna sporocila so namenjena poudarjanju pomembnih informacij. Preberite vsa
sporocila in pomagaijte pri zagotovitvi varnosti in prepre¢evanju poSkodb osebja in
izdelkov. Vrste varnostnih sporo il so dolo¢ene spodaj.

- B> B B P

O & ©®

OPOZORILO

Nakazuje nevarno tveganije, ki lahko povzro¢i smrt ali hude
poskodbe, Ce se mu ne izognete.

OPOZORILO: ELEKTRIKA

Nakazuje nevarno elektriCno tveganje, ki lahko povzroc€i smrt ali
hude po3kodbe, ¢e se mu ne izognete.

OPOZORILO: VROCA POVRSINA

Oznacuje nevarno vro€o povrsino, kjer lahko pride do poskodb
zaradi stika in brezkontaktne blizine.

PREVIDNO

Nakazuje nevarno tveganje, ki lahko povzroc¢i hude poskodbe.

OZEMLJITEV

Oznacuje ozemljitev.

ZASCITNA OZEMLJITEV

Oznacuje zascitno ozemljitev.

OBVESTILO

Oznacuje tveganje Skode na opremi in/ali informacije, na katere
morate biti pozorni.

PREBERITE PRIROCNIK
Oznacuje podrobnejse informacije, ki jih morate prebrati v priroCniku.

Priro¢nik za namestitev
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3.2. Splosni varnostni ukrepi

Pred namestitvijo ali upravljanjem krmilne omarice OEM preberite splo$na varnostna sporoéila spodaj. Ce
Zelite ve€ informacij o varnosti, si preberite poglavje Varnost v uporabniskem priro¢niku Universal Robots.
(missing or bad snippet)(missing or bad snippet)(missing or bad snippet)

L OZEMLUIITEV
= Napacen priklop napajanja ali ozemljitve lahko povzroci 8kodo na opremi ali telesne
poskodbe.
Skode, ki nastane zaradi napa&nega priklopa napajanja, ni mogo&e popraviti v sklopu
garancije. Pred zaCetkom uporabe:
* Preverite, da je oziCenje napajanja ustrezno.

* Preverite, da je ozemljitev ustrezna.

OBVESTILO
Elektrostati¢na razelektritev (ESD) lahko poSkoduje obcutljive komponente v krmilni omarici
OEM.

* Pri zamenjavi elektricnih vmesnikov krmilne omarice OEM vedno nosite zapestni trak
ESD.

OEM Control Box Priro¢nik za namestitev
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4. Elektricna namestitev: razlicica AC

V tem razdelku je opisan priklop krmilne omarice OEM na napajanje AC.
(missing or bad snippet)

Ce zelite ve¢ informacij o priklopu izdelka na vir napajanja DC, glejte 5 Elekiri¢na namestitev: razli¢ica DC on
pagel5.

Za vec informacij o elektri¢nih specifikacijah glejte razdelek 8.1 Tehni¢ne specifikacije on page26.

4.1. Zahtevani predmeti

Za povezavo zic potrebujete te predmete:
* Zenski 4-polni konektor WAGO 831 (prilozen krmilni omarici OEM).
* lzvijaC s plos¢ato glavo, 5,5 x 0,8 mm. Na primer: WAGO 210-721.
* Tri zice z ojaCitvami.

Slika spodaj prikazuje zahtevane predmete.

1 | Orodje s ploS&ato konico 2 | Zenski konektor WAGO (prikazan kot AC)
3 | Zica z ojagitvami

Priro¢nik za namestitev OEM Control Box
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4.2. Priklop zic na konektor

V tem razdelku je opisano, kako priklopite zice na konektor z zaklepnimi roCicami:
1. V plosko rezo ob luknji konektorja vstavite izvijaC.

2. Potisnite izvijac toliko, da se objemka znotraj luknje odpre. Zadrzite izvijaC v luknji, kot je prikazano.

. |

3. Vstavite ojacitev zice v odprto luknjo.

4. Preverite, da je ojacitev zice trdno namescena, odstranite izvija¢, da zaprete luknjo.

4.3. OziCenje napajanja: AC

Upostevajte to shemo za priklop zic na konektor.

1 | Ozemljitev 2 | Nevtralno
3 | Vrstica

Priklop krmilne omarice OEM na napajanje:
1. Na konektor prikljuite te zice: nevtralno, linijo in ozemljitev.

2. PrikljuCite nevtralne in linijske zice na glavno napajanje. Prikljuite ozemljitveno Zico na ozemljitev
objekta.

3. Priklopite konektor v vti€nico vira napajanja na krmilni omarici OEM.

OBVESTILO
Priklop zic na terminale brez oznak lahko vpliva na delovanje robota.

* Ne priklapljajte zZic na terminale brez oznak.

OEM Control Box Priro€nik za namestitev
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4.4. Povezava z robotom

Konektor robotove roke, prikazan spodaj, je ob konektorju napajanja. Podrobne informacije o priklopu kabla
robotove roke so na voljo v uporabniskem priro¢niku Universal Robots.

W
WAL

\

|

1 Konektor robotove roke 2

Konektor OEM KM

3 | Konektor robotove roke (e-Series) 4

Konektor OEM KM (e-Series)

4.5. Namestitev prekinitvenega stikala

Za zascito konektorja vhodnega napajanja uporabite dvojno prekinitveno stikalo, ki ga lahko uporabite tudi kot
stikalo za preklop. Ce uporabite varovalko, morate med varovalko in konektorjem vhodnega napajanja

namestiti dvopolno stikalo za preklop.

Priro¢nik za namestitev
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Na sliki spodaj je prikazana shema oziCenja prekinitvenega stikala.

- PR
- : ' ©
e X—
; ' )
: \:\ o
s
| 1 | Vhodno napajanje OEM | 2 | Prekinitveno stikalo

Q PREVIDNO
Ce ne namestite ustreznih varovalk ali prekinitvenih stikal, lahko pride do poSkodb opreme
ali telesnih poSkodb osebja.

* Namestitev mora biti skladna s standardom IEC 60364.

OEM Control Box Priro¢nik za namestitev
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5. Elektricha namestitev: razlicica DC

V tem razdelku je opisan priklop krmilne omarice OEM na napajanje DC.

(missing or bad snippet)

Ce zelite ve¢ informacij o priklopu izdelka na vir napajanja DC, glejte 4 Elekiricna namestitev: razli¢ica AC on

pagell.

Za vec informacij o elektri¢nih specifikacijah glejte razdelek 8.1 Tehni¢ne specifikacije on page26.

5.1. Zahtevani predmeti

Za povezavo zic potrebujete te predmete:

* Zenski 4-polni konektor WAGO 831 (prilozen krmilni omarici OEM).
* lzvijaC s plos¢ato glavo, 5,5 x 0,8 mm. Na primer: WAGO 210-721.

* Tri zice z ojaCitvami.

Slika spodaj prikazuje zahtevane predmete.

1 | Orodje s ploS¢ato konico

Zenski konektor WAGO (prikazan kot DC)

3 | Zica z ojagitvami

Priro¢nik za namestitev
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5.2. Priklop zic na konektor

V tem razdelku je opisano, kako priklopite zice na konektor z zaklepnimi roCicami:
1. V plosko rezo ob luknji konektorja vstavite izvijaC.

2. Potisnite izvijac toliko, da se objemka znotraj luknje odpre. Zadrzite izvijaC v luknji, kot je prikazano.

. |

3. Vstavite ojacitev zice v odprto luknjo.

4. Preverite, da je ojacitev zice trdno namescena, odstranite izvija¢, da zaprete luknjo.

5.3. OziCenje napajanja: DC

Upostevajte to shemo za priklop zic na konektor.

1 | Ozemljitev 2 | Negativno
3 | Pozitivho

Avtorske pravice © 2019-2024 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.

OBVESTILO

Obracanje polarnosti vira enosmernega toka (DC) povzrodi trajno poSkodbo Skatle
krmilne omarice OEM.

Gmotne Skode, ki nastane zaradi napacnega priklopa napajanja, ni mogoce popraviti v
sklopu garancije.

* Pred priklopom napajanja preverite, da je polarnost pravilna.

Priklop krmilne omarice OEM na napajanje:
1. Na konektor prikljucite te zice: nevtralno, linijo in ozemljitev (Ce je podprto).

2. Prikljucite ozemljitveno zico na ozemljitev objekta, ¢e uporaba podpira takSno povezavo. Prikljucite
negativne in pozitivne Zice na vir enosmernega toka (DC). Preverite, da je polarnost ustrezna.

3. Priklopite konektor v vti€nico vira napajanja na krmilni omarici OEM.

OEM Control Box Priro€nik za namestitev
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OBVESTILO
Priklop Zic na terminale brez oznak lahko vpliva na delovanje robota.

* Ne priklapljajte zZic na terminale brez oznak.

5.3.1. Tokokrog mehkega zagona

Ko je krmilna omarica OEM priklju€ena na vir enosmernega toka (DC), lahko vstopni tok doseze do 400 A za
200 ps. To lahko poskoduje vir enosmernega toka (DC) ali izklopi drugo elektroniko, povezano na ta vir.

* Namestitev tokokroga mehkega zagona z uporabno vira enosmernega toka (DC).

5.4. Povezava z robotom

Konektor robotove roke, prikazan spodaj, je ob konektorju napajanja. Podrobne informacije o priklopu kabla
robotove roke so na voljo v uporabniSkem priro€niku Universal Robots.

W

W

|

Priro¢nik za namestitev OEM Control Box
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1 | Konektor robotove roke 2 | Konektor OEM KM
3 | Konektor robotove roke (e-Series) 4 | Konektor OEM KM (e-Series)

9.5. Namestitev prekinitvenega stikala

Za zascito konektorja vhodnega napajanja uporabite dvojno prekinitveno stikalo, ki ga lahko uporabite tudi kot
stikalo za preklop. Ce uporabite varovalko, morate med varovalko in konektorjem vhodnega napajanja
namestiti dvopolno stikalo za preklop.

Na sliki spodaj je prikazana shema oziCenja prekinitvenega stikala.

A pmme-- .

- s )
= He—°
; ' o
: \:\ ©
S :
| 1 | Vhodno napajanje OEM | 2 | Prekinitveno stikalo

ﬁ PREVIDNO
Ce ne namestite ustreznih varovalk ali prekinitvenih stikal, lahko pride do pogkodb opreme
ali telesnih posSkodb osebja.

* Namestitev mora biti skladna s standardom IEC 60364.

OEM Control Box Priro¢nik za namestitev
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6. Mehanska namestitev

6.1. Smernice za delovno okolje

UpoStevajte te smernice, da zagotovite zanesljivo delovanje krmilne omarice OEM:
* Vzdrzujte delovno okolje brez prahu in umazanije.
* Hranite lo€eno od vode, topil in kemikalij.
* Temperatura zunanjega zraka do krmilne omarice OEM naj bo med 0 in 50 °C.

* Temperatura aluminijastega okvirja krmilne omarice naj bo med 0 in 65 °C.

6.2. Vgradnja krmilne omarice OEM

Za pritrditev OEM Control Box uporabite ohiSja za namestitev, ozna¢ena spodaj. Vasa OEM Control Box se
lahko glede na razli€ico razlikuje od slike spodaj.

Zunanije razlike ne vplivajo na delovanje.

)
°

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

UNIVERSAL ROBOTS # =

1= R—
POWER CONTROLLER § :“; ]
HO

POWER ROBOT ARM

; lu
o : ,»
Abh =R . oo
= -

Za informacije o dimenzijah izdelka glejte razdelek 8.1 Tehni¢ne specifikacije on page26.

Za nacrte z dimenzijami glejte razdelek 8.4 Nacrti z dimenzijami [mm] on page27.

Priro¢nik za namestitev OEM Control Box
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Preverite, da je okoli krmilne omarice dovolj prostora za kable in kroZenje zraka.

Okoli odprtin za dovod in odvod zraka je priporoceno najmanj 50 mm prostora, upoStevaijte tudi prepreCevanje
vnovi¢nega krozenja zraka.

Za ve¢ informacij o odvajanju toplote glejte 8.3 Odvajanje toplote krmilne omarice on page26. Na sliki spodaj
je prikazan pretok zraka.

- —) | 1 -]
R

——) UNIVERSAL ROBOTS ‘

am ' . POWER ROBOT ARM -

) | g
T - - ] B

ﬁ OPOZORILO: VROCA POVRSINA

Nezadosten pretok zraka ali vnovi¢no krozenje toplega zraka lahko povzroc€i pregrevanije in
izklop krmilne omarice OEM.

6.2.1. Ozemljitev

Ohisje OEM Control Box je elektri¢no prikljuéeno na ozemljitveni pin prikljuka vira napajanja. Ozemljitev
mora biti izvedena za vsako prevodno povrsino za montazo.

Avtorske pravice © 2019-2024 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.
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/. Priklop zunanjih naprav

7.1. Vrata prikljuCka zunanje naprave

Na spodniji strani krmilne omarice OEM je nosilec z vrati za priklop zunanjih naprav. Na sliki spodaj je prikazan

nosilec.
1 | Vrata programirne enote 2 | Reza za kartico SD
3 | Vrata Ethernet 4 | Vrata USB
5 | Mini Displayport 6 | Varovalka 10 A mini rezila

V tabeli spodaj so opisana vrata.

Programirna enota

Vrata za povezavo programirne enote (programirna enota je naprodaj loCeno).

Ethernet

Priklop zunanijih naprav, ki podpirajo MODBUS, Ethernet/IP ali PROFINET.

Vrata USB

Priklop naprav USB, na primer miska, tipkovnica ali klju¢ek USB.

Mini Displayport

Priklop monitorja. 1zhodni video tok prikazuje isto sliko kot na programirni enoti.
Podprti prikljucki:

* DP (neposredna povezava).

* Aktivni DVI (z uporabo aktivnega pretvornika iz DP na DVI).

* Aktivni HDMI (z uporabo aktivnega pretvornika iz DP na HDMI).

Varovalka 10 A
mini rezila

Priklop varovalke. Varovalka mora biti ozna¢ena z UL in z nazivnim tokom 10 A.

Kartica SD

Kartica SD je ze v rezi.

SD.

OBVESTILO
Ce odstranite kartico SD med delovanjem, lahko poskodujete sistem. Ne odstranite kartice

7.2. Priklop miSke, tipkovnice ali monitorja

Misko ali tipkovnico lahko priklopite prek vrat USB.

Za prikljuCitev zaslona uporabite mini Displayport.

Priroénik za namestitev
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7.3. Navodila za priklop programirne enote

7.3.1. Priklop programirne enote

OBVESTILO
Ne vklapljajte/izklapljajte programirne enote, ko je krmilna omarica vklju€ena. To lahko
poskoduje krmilno omarico.

OBVESTILO
Prekomerna obremenitev vrat na krmilni omarici OEM lahko poSkoduje priklju¢ek
programirne enote in vpliva na njeno delovanje.

* Med postopkom names&canja se izogibajte vleCenju in/ali bo¢nih silam na programirno
enoto.

* lzogibajte se premikanju konektorja kabla programirne enote, ko je ta prikljucen na
vrata programirne enote.

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.

Ko se programirna enota znova zazene, zapustite zaCetni zaslon na vmesniku PolyScope.
Na vmesniku PolyScope, v Glavi se dotaknite moznosti Namestitev in izberite Varnost.

V razdelku Varnost se dotaknite Strojna oprema.

o g k~w

V spustnem meniju programirne enote izberite Da.
Ce boste pozvani k vhosu gesla, vnesite Varnostno geslo in se dotaknite moznosti Odklep.

<unnamed:>
default

2un n g
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 Simulation .
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7.4. Navodila za uporabo oddaljenega in lokalnega
nadzora

7.4.1. Omogocanje oddaljenega nadzora

1. Navmesniku PolyScope, v Glavi se dotaknite Meni hamburger.
2. Izberite Nastavitve, dotaknite se Sistem in izberite Oddaljeni nadzor.

3. Na zaslonu Oddaljeni nadzor izberite Omogo¢i, da aktivirate oddaljeni nadzor.

Ce zelite aktivirati lokalni nadzor, se v Glavi dotaknite ikone Oddaljeni nadzor in izberite Lokalni nadzor.

7.5. Enabling Devices

7.5.1. Connecting an Enabling Device

@ OBVESTILO
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:
* Programirna enota 3PE
* Zunanja naprava za omogocanije tripolozajnega delovanja

* 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

Confi 3-Position Switch
24V n t
CI0j | M u !

24v Nl |[24vY W |
ch |[EpcIs| |
2av |H||2kv]E — ]
ci2 | M| qsfm

24v |H||23vim

cla |l C\(

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:

Priro¢nik za namestitev OEM Control Box
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* Connect a Three-Position Enabling Teach Pendant via the Control Box port (see 7.1 Vrata prikljucka
zunanje naprave on page21).

or

* Connect a Three-Position Enabling Device (see 7.1 Vrata prikljucka zunanje naprave on page21) and
an Operational Mode Switch (see 7.1 Vrata prikljucka zunanje naprave on page21).

Za popolne in podrobne informacije o elektri¢nih konfiguracijah glejte poglavje Elektri¢ni vmesnik v
uporabniSkem priro€niku UR, ki je za prenos na voljo na naslovu: myur.universal-robots.com/manuals

7.5.2. Connecting an Operational Mode Switch

Uporaba naprave za omogocanije tripoloZzajnega delovanja zahteva preklop nagina delovanja.

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. Oddaljeni nadzor za VKLOP/IZKLOP in
Zaustavitev v sili

Krmilna omarica OEM zahteva oddaljeni nadzor za VKLOP/IZKLOP in gumb za zaustavitev v sili. V naslednjih
razdelkih je opisano, kako jih namestiti z uporabo vrat V/I.

7.7. Priklop oddaljenega nadzora za VKLOP/IZKLOP

Slike spodaj prikazujejo povezavo za oddaljeni VKLOP/IZKLOP.

= (R

= [0

Bemnli‘f N
1z2v T
GND|H R (R —
<= [ /1@
OFF P
| 1 | Stanje: vklopljeno | 2 | Stanje: izklopljeno

OEM Control Box Priro¢nik za namestitev
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7.8. Priklop oddaljene zaustavitve v sili

Namestite zunanjo zaustavitev v sili (E-stop), Ce programirna enota s privzeto zaustavitvijo v sili ni prikljucena
na krmilno omarico.

Na sliki spodaj je prikazana namestitev zahtevane zaustavitve v sili.

Safety

= o
H ........ g
v

24V

=
2av || S

slo
24V

Si

Emergency Stop

Safeguard Stop

Za popolne in podrobne informacije o elektri¢nih konfiguracijah glejte poglavje Elektri¢ni vmesnik v
uporabniskem priro¢niku UR, ki je za prenos na voljo na naslovu: myur.universal-robots.com/manuals

Priro¢nik za namestitev OEM Control Box
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8. OEM Control Box Specifikacije

8.1. Tehnicne specifikacije

Velikost krmilne omarice OEM (S x V x G)

451 mm x 150 mm x 168 mm

Teza krmilne omarice OEM

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

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

Vrata V/I krmilne omarice OEM

16 digitalnih vhodov, 16 digitalnih izhodov, 2 analogna vhoda,

2 analogna izhoda

Napajanje krmilne omarice OEM

24V, najv. 2 A

8.2. Elektricne specifikacije

Razli¢ica AC

Lastnost

Obic¢ajno

Vhodna napetost 90 100 -240 264 VAC

Zunanja glavna varovalka (@ 90-

200V) 15 - 16 A

Zunanja glavna varovalka (@ 200-

265 V) 8 16 A

Vhodna frekvenca 47 - 440 Hz

Pomozno napajanje - - <1,5 w
Razli¢ica DC

Lastnost Obic¢ajno

Vhodna napetost 19 24 -48 72 VDC

Pomozno napajanje - - <7 w

Zunanja varovalka - - 100 A

Vstopni tok (200) - - 400 A

8.3. Odvajanje toplote krmilne omarice

Tip robota Najv. Odvajanje toplote

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

OEM Control Box

Priro€nik za namestitev
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8.4. Nacrti z dimenzijami [mm]
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9. Odpravljanje tezav
9.1. OEM Control Box razlicica AC

Tezava Mozna reSitev

Krmilna omarica se ne vklopi. napajanja: AC on page12).

Check that the power source is wired correctly (see 4.3 Ozicenje

Control Box turns on for a few Ce gumb za vklop pritisnete za dlje kot 5 sekund, se krmilna omarica
seconds then shuts down. izklopi. Pritisnite gumb za najvec¢ 1 do 2 sekundi.

Delovanje robota je nestabilno.

razrahljanim vijakom).

* Check the input voltage is within specifications (see 8.1
Tehni¢ne specifikacije on page26)

* Preverite ozemljitev (izogibajte se ozemljitvenim zankam ali

9.2. OEM Control Box razlicica DC

Tezava Mozna reSitev

OEM.

* Check the power source is wired correctly (see 5.3 Ozicenje
napajanja: DC on page16).

Krmilna omarica se ne vklopi. * Preverite, da je polarnost povezave vira DC ustrezna.
Obracanje polarnosti lahko trajno poSkoduje krmilno omarico

Krmilna omarica se vklopi za nekaj

sekund in se nato izklopi. izklopi.

Ce gumb za vklop pritisnete za dlje kot 5 sekund, se krmilna omarica

Pritisnite gumb za najvec 1 do 2 sekundi.

zacetni tok sistema.

* Check the DC input is within specifications in 8.1 Tehni¢ne
Krmilna omarica se ne vklopi ali je specifikacije on page26.
delovanje robota nestabilno. * Preverite, &e je napajanje z enosmernim tokom (DC) dovolj za

Za popolne in podrobne informacije o elektri¢nih konfiguracijah glejte poglavje Elektri¢ni vmesnik v
uporabniskem priro¢niku UR, ki je za prenos na voljo na naslovu: myur.universal-robots.com/manuals

OEM Control Box

Priro€nik za namestitev
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10. Nosilec za podporo kabla

Nosilec zagotavlja podporo kabla pod normalnim delovanjem, ko je programirna enota v uporabi.

10.1. OEM Control Box AC

Namestitev nosilca za podporo kabla

1. Odstranite vstavek 2. Odstranite vijak
5 <

< -

ﬂ@\;‘gy

fa)

3. Ocistite obmocje z alkoholno raztopino in
pocakajte, da alkohol izhlapi.

s oy
< @‘é‘@
A

&

4. Odstranite zascitno folijo z lepilnega obliza

<

5. Poravnajte nosilec s prilozenim vijakom 6. Privijte prilozeni vijak (navor 1 Nm)

Priroénik za namestitev OEM Control Box
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7. Prikljucite kabel TP 8. Pritrdite kabel TP s prilozenimi vezicami

10.2. OEM Control Box DC

Namestitev nosilca za podporo kabla

SF
SV

<

=3

2. Ocistite obmocje z alkoholno raztopino in
pocakaijte, da alkohol izhlapi.

e i=3
<5 o=

ﬁQ&asy

1. Odstranite vstavek

<

Avtorske pravice © 2019-2024 podjetja Universal Robots A/S. Vse pravice pridrzane.
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3. Odstranite za&¢itno folijo z lepilnega obliza 4. Poravnaijte nosilec s pomocjo luknje za vijak
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5. Prikljucite kabel TP

6. Pritrdite kabel TP s prilozenimi vezicami

Priroénik za namestitev
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11. Certifikati

V tem razdelku so podane informacije o veljavnih certifikatih in deklaracijah za robote Universal Robots s
krmilniki OEM.

11.1. Material za prevoz

Palete za prevoz robotov Universal Robots, ki nam jih priskrbijo dobavitelji, so skladne z zahtevami ISMPM-15
za izdelavo lesene embalaze in so oznagene v skladu s to shemo.

11.2. Potrdilo o kakovosti

Roboti Universal Robots so podvrzeni nenehnim notranjim preizkusom in testnim postopkom na koncu
proizvodne linije. Preizkusi UR so pod nenehnim nadzorom in se nenehno izboljSujejo.

11.3. Deklaracije v skladu s smernicami EU

Roboti Universal Robots so cetrtificirani v skladu z naslednjimi uredbami.

* 2006/42/EC - Direktiva o strojih (MD)
V skladu z Direktivo o strojih 2006/42/EC, so roboti Universal Robots delno sestavljeni stroji, zato kot
takim ni namescena oznaka CE.
Deklaracijo o vkljucitvi v skladu z dodatkom Il 1.B smernice 2006/42/EC najdete v razdelku Izjava o
vgradnji EU below in Izjava o vgradnji EU below.

* 2011/65/EU --- Omejitev uporabe dolo¢enih nevarnih snovi (RoHS)
Glejte razdelek China RoHS on page37.

* 2012/19/EU - Direktiva o odpadni elektri¢ni in elektronski opremi (WEEE)
Ce potrebujete ve€ informacij o odstranjevanju odpadne elektrine in elektronske opreme, glejte
7. poglavje, Odstranjevanje in okolje v uporabniskem priro¢niku za robota.

Izjava o vgradnji EU

OEM Control Box Priro¢nik za namestitev
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) Prevod izvirnih navodil

Universal Robots A/S

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 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).

UR20 & UR30: Below cited standards and this declaration include: Starting
Model and Serial Number 2023 6 8 00000 and higher

year ggrigg 8=UR20, 9=UR30 gequential numbering, restarting at 0 each year

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.

Itis 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 1.1.2,1.1.3,1.15,1.2.1,1.2.4.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.39,15.1,152,155,
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.

Manufacturer:

Product and Function:

Incorporation

II. Low-voltage Directive
2014/35/EU

[ll. EMC Directive
2014/30/EU

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, (1) EN 61140:2002/ A1:2006

Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) 1ISO 9409-1:2004, (1) EN 60320-1:2021, (Il) 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 {f-’-'!‘f'ﬁ?\ /M? R ~)’é
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer

Reference the LVD & harmonized standards used below.

Reference the EMC Directive & harmonized standards used below.

Priro¢nik za namestitev OEM Control Box
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Izjava o vgradnji EU (DOI) (v skladu z aneksom Il B smernice 2006/42/EC) Prevod izvirnih navodil

Universal Robots A/S

Proizvajalec: Energivej 25, DK-5260 Odense S Danska

Oseba v skupnosti, David Brandt, Tehnolog, RR
pooblas¢ena za sestavljanje | Universal Robots A/S,
tehni¢ne datoteke: Energivej 25, DK-5260 Odense S

Opis in identifikacija delno sestavljenega stroja oz. strojev:

Industrijski robot, ve€osni manipulator s krmilno omarico OEM in z ali brez
programirne enote 3PE. Delovanje doloCi popolnoma sestavljen stroj
(uporaba robota ali celice s kon¢nim efektorjem, predvideno uporabo in
programom).

Izdelek in delovanje:

UR20 in UR30: Spodniji citirani certifikati in ta izjava vkljuCujejo: Zacensi z
Model in serijska Stevilka 2023 6 8 00000 in visje

leto gerije 8=UR20; 9=UR30 z5noredno &teviléenje, ponastavljeno na 0 vsako leto

Roboti Universal Robots UR20 in UR30 s krmilno omarico OEM bodo dani v
uporabo Sele po integraciji v popolno zaklju€eni stroj (uporaba robota ali
celice), ki je skladen z dolocili Direktive o strojih in z drugimi veljavnimi
direktivami.

Vkljucitev

Izjavljamo, da zgorniji izdelki, v namene, za katere so dobavljeni, izpolnjujejo naslednje direktive, kot je
razlozeno spodaj. Ko je ta nepopolno sestavljen stroj integriran in postane polno sestavljen stroj, je
integrator odgovoren za zagotovitev, da je polno sestavljen stroj skladen z vsemi direktivami in drugimi
standardi.

I. Direktiva o strojih Izpolnjene so naslednje klju¢ne zahteve:

2006/42/ES 1.1.2,1.1.3,1.15,1.21,1.2.4.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2, 155,
1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2, 1.7.4,4.1.2.3, 4.1.3, Priloga VI. Izjavljamo, da je relevantna
tehni¢na dokumentacija zbrana v skladu z delom B priloge VII Direktive o strojih.

II. Direkti izKi tosti
irextiva o nizki hapetost Sklicujte se na LVD in spodaj navedene usklajene uporabljene standarde.

2014/35/EU
[Il. Direktiva EMC Sklicujte se na direktivo EMC in spodaj navedene usklajene uporabljene
2014/30/EU standarde.

Sklicujte se na uporabljene usklajene standarde po Clenu 7(2) Direktive o strojih (MD in LV) in 6. &lenu

direktive EMC:}) N 150 13732-1:2008 kot je primerno,, (1) (Il) EN 60204-1:2018 kot je primerno (Il) EN 60664-1:2007, (Il) EN
61140:2002/ A1:2006

Sklici do drugih uporabljenih tehni¢nih standardov in specifikacij:
(1) 1ISO 9409-1:2004, (1) EN 60320-1:2021, (Il) EN 61784-3:2010 [SIL2]

Proizvajalec oz. pooblas€eni zastopnik proizvajalca, bo predal relevantne informacije o delno sestavljenem
stroju na utemeljeni poziv s strani drzavnih organov. Odobritev celotnega sistema zagotavljanja kakovosti
(ISO 9001) s strani organa Bureau Veritas, §t. certifikata #DK015892.

OEM Control Box
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) Prevod izvirnih navodil

Universal Robots A/S

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.

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),

Manufacturer:

Product and Function:

and
Serial Number

6=UR16e Sequential numbering, restarting at 0 each year

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:

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

/ "r , 7 -~
£ V7 -
Odense Denmark, 10 January 2024 L’ TR /&'ﬁ R —)'4"‘_‘
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer

Incorporation:
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Izjava o vgradnji EU (DOI) (v skladu z aneksom Il B smernice 2006/42/EC) Prevod izvirnih navodil

Universal Robots A/S

Proizvajalec: Energivej 25, DK-5260 Odense S Danska

Oseba v skupnosti, David Brandt, Tehnolog, RR
poobladCena za sestavljanje | Universal Robots A/S,
tehni¢ne datoteke: Energivej 25, DK-5260 Odense S

Opis in identifikacija delno sestavljenega stroja oz. strojev:

Industrijski robot, ve€osni manipulator s krmilno omarico OEM in z ali brez
programirne enote. Delovanje dolo¢i popolnoma sestavljen stroj (uporaba
robota ali celice s kon¢nim efektorjem, predvideno uporabo in programom).
Spodhniji citirani dokumenti in ta izjava vklju€ujejo:

Veljavno od oktobra 2020: Programirna enota z napravo za omogocanje 3-
polozajnega delovanja (3PE TP) in standardna programirna enota. Veljavno
od maja 2021: Izbolj$anje specifikacije za UR10e na 12,5 kg najvecje
obremenitve.

Izdelek in delovanje:

Roboti e-Series s krmilniki OEM (AC ali DC):

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
Zacen8i z 20215000000 in visje

leto ¢_geries 3 = UR3e, 5 = URSe, 0 = UR10e (obremenite 10 kg), 2 = UR10e (obremenitev

in
Serijska Stevilka

12,5kg), 6 = UR16e Zaporedno Stevilenje, ponastavljeno na 0 vsako leto

Roboti OEM Universal Robots e-series (UR3e, UR5e, UR10e in UR16¢e)
bodo dani v uporabo Sele po integraciji v popolno zaklju€eni stroj (uporaba
robota ali celice), ki je skladen z doloCili Direktive o strojih in z drugimi
veljavnimi direktivami.

Vkljucitev:

Izjavljamo, da zgorniji izdelki, v namene, za katere so dobavljeni, izpolnjujejo naslednje direktive, kot je
razloZzeno spodaj. Ko je ta nepopolno sestavljen stroj integriran in postane polno sestavljen stroj, je
integrator odgovoren za zagotovitev, da je polno sestavljen stroj skladen z vsemi direktivami in drugimi
standardi.

Sklicujte se na uporabljene usklajene standarde po Clenu 7(2) Direktive o strojih (MD in LV) in 6. &lenu
direktive EMC:

(1) EN 60204-1:2006/A1:2010, kot je primerno, (Il) EN 60204-1:2006/A1:2010, kot je primerno
(1) EN 60320-1:2001/A1:2007, (II) EN 61140:2002/A1:2006

Sklici do drugih uporabljenih tehni€nih standardov in specifikacij:
(1) ISO 9409-1:2004, (II) EN 60664-1:2007, (1) IEC 60664-5:2007, (II) IEC 61784-3:2010 [SIL2]

Proizvajalec oz. pooblas€eni zastopnik proizvajalca, bo predal relevantne informacije o delno sestavljenem
stroju na utemeljeni poziv s strani drzavnih organov. Odobritev celotnega sistema zagotavljanja kakovosti
(ISO 9001) s strani organa Bureau Veritas, $t. certifikata #DK015892.

OEM Control Box Priro¢nik za namestitev
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China 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.

Priro¢nik za namestitev
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