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1. Girig
1.1. Bu Belge hakkinda

Bu kilavuz, agagidaki Universal Robots robot kolu boyutlarina sahip bir Universal Robots
OEM Kontrol Kutusunun nasil kurulacagini agiklar: UR3e, UR5e, UR10e, UR16e, UR20 ve UR30.

Hem AC varyanti hem de DC varyanti igin kurulum agiklanmaktadir.

NOT
@ Universal Robots, bu belgedeki tim kilavuzlar takip edilse bile her tirli sorumlulugu
reddeder.

1.2. Kutuda Neler Var?

Kutuda su égeler bulunur:
* OEM Kontrol Kutusu
* Bubelge
* WAGO 831 dort kutuplu disi konektér

* Kablo gerilimi azaltma braketi

1.3. Sirket Bilgileri

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

https://www.universal-robots.com
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2. Robotunuzu Temizleme

2.1. Gunluk Temizlik

Robot kolunda ve/veya El Unitesinde gozlenen tozu/kirilyagi bir bez ve asagidaki temizlik maddelerinden birini
kullanarak silebilirsiniz: Su, %70 izopropil alkol, %10 Etanol alkol veya %10 Nafta. Nadir durumlarda,
eklemlerden ¢ikan ¢ok az miktarda yag gorinebilir. Bu yag, eklemin ¢calismasini, kullanimini veya yasam
Omrunu etkilemez.

2.1.1. Ek Temizlik

Robot temizligine daha fazla odaklanildiginda, Universal Robots %70 izopropil alkol (ovalama alkoli) ile
temizlik yapilmasini éneriyor.

1. Robotu siki bukimlii mikro fiber bezle ve %70 izopropil alkol ile (ovalama alkolii) robotu silin.

2. %70 izopropil alkolli 5 dakika boyunca robot lizerinde tutun, daha sonra standart temizlik prosediriyle
robotu temizleyin.

CAMASIR SUYU KULLANMAYIN. Seyreltiimis herhangi bir temizlik soliisyonunda camasir suyu
kullanmayin.

OEM Control Box Kurulum Kilavuzu
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3. Guvenlik

3.1. Guvenlik mesaji turleri

Aciklama

Guvenlik mesajlari 6nemli bilgileri vurgulamak icin kullanilir. Guivenligin saglanmasina
yardimci olmak ve personelin yaralanmasini ve trlin hasarini 6nlemek igin bitiin
mesajlar okuyun. Glivenlik mesaiji tirleri asagida agiklanmaktadir.

UYARI

Kacinilmadigi takdirde 6lim veya ciddi yaralanmayla
sonuglanabilecek tehlikeli bir durumu belirtir.

UYARI: ELEKTRIK

Kacinilmadigi takdirde 6liim veya ciddi yaralanmayla
sonuglanabilecek tehlikeli bir elektriksel durumu belirtir.

UYARI: SICAK YUZEY

Yaralanmanin temasli ve temassiz yakinlktan kaynaklanabilecegi
tehlikeli bir sicak ylizeyi belirtir.

UYARI

Kacinilmadigi takdirde yaralanmaya neden olabilecek tehlikeli bir
durumu belirtir.

> B B P

L ZEMIN

— Topraklamayi belirtir.

KORUYUCU ZEMIN
Koruyucu topraklamayi belirtir.

NOT

Ekipmana gelebilecek zarar riskini ve/veya dikkate alinmasi gereken
bilgileri belirtir.

KILAVUZU OKUYUN

Kilavuzda danisiimasi gereken daha ayrintili bilgileri belirtir.

S & ©®
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3.2. Genel Giivenlik Onlemleri

OEM Kontrol Kutusunu kurmadan veya ¢alistirmadan 6nce asagidaki genel giivenlik mesajlarini okuyun.
Guvenlik hakkinda daha fazla bilgi icin Universal Robots Kullanici Kilavuzundaki Giivenlik bélimiine bakin.
(missing or bad snippet)(missing or bad snippet)(missing or bad snippet)

L ZEMIN

= Gic kaynaginin veya topraklama kablolarinin yanlis baglanmasi, ekipman hasarina veya
personel yaralanmasina neden olabilir.

Gegersiz guc¢ kaynagi baglantisinin yol actigi hasar garanti kapsaminda degildir. Calistirmaya
baglamadan 6nce:

* Gig kaynagi kablosunun diizgiin oldugundan emin olun.

* Topraklamanin diizgiin oldugundan emin olun.

NOT
@ Elektrostatik Bosaltma (ESD), OEM Kontrol Kutusundaki hassas bilesenlere zarar verebilir.

* OEM Kontrol Kutusu elektrik arayuzleri ile calisirken her zaman ESD bilekligi takin.

OEM Control Box Kurulum Kilavuzu
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4. Elektrik Tesisati: AC varyanti

Bu bélimde, OEM Kontrol Kutusunun bir AC gii¢ kaynagina nasil baglanacagi agciklanmaktadir.
(missing or bad snippet)

Uriini bir DC giig kaynagina baglama hakkinda bilgi igin bkz. 5 Elektrik Tesisati: DC varyanti on page15.
Elektriksel dzellikler hakkinda bilgi igin bkz. béliim 8.1 Teknik Ozellikler on page26.

4.1. Gerekli Ogeler

Telleri baglamak icin su 6gelere ihtiyaciniz vardir:
* WAGO 831 dort kutuplu disi konektor (OEM Kontrol Kutusu ile birlikte verilir).
* Diiz uglu tornavida, ug 5,5 x 0,8 mm. Ornegin: WAGO 210-721.
* YuksUkll Gg tel.

Asagidaki gizim, gerekli 6geleri gostermektedir.

1 | Diz uglu alet 2 | WAGO disi konektér (AC
gOsterilmektedir)

3 | Yiksuklu tel

Kurulum Kilavuzu OEM Control Box

Telif hakki © 2019-2024, Universal Robots A/S. Tiim Haklan Sakhdir.



R
UNIVERSAL ROBOTS

Telif hakki © 2019-2024, Universal Robots A/S. Tum Haklari Saklidir.

4.2. Telleri Konektore Baglama

Bu béliimde, tellerin kilitleme kollu bir konektdre nasil baglanacagi agiklanmaktadir:
1. Tornavidayi konektdr deliginin yanindaki diiz bir yuvaya yerlestirin.

2. Tornavidayi, deligin icindeki kelepge agilana kadar itin. Tornavidayi gosterildigi gibi yuvada tutun.

3. Tel yuksigu acik delige yerlestirin.
4. Tel yuksugun sikica yerlestirildiginden emin olun ve deligi kapatmak icin tornavidayi ¢ikarin.

4.3. Gug Kaynagi Kablolamasi: AC

Telleri konektdre baglamak icin asagidaki semayi kullanin.

1 | Topraklama 2 | Notr
3 | Cizgi

OEM Kontrol Kutusunu gii¢ kaynagina baglamak igin:
1. Asagidaki kablolari konektore baglayin: Nétr, Hat ve Topraklama.

2. Notr ve hat kablolarini, ana gug¢ kaynagina baglayin. Topraklama kablosunu, tesis topraklamasina
baglayin.

3. Konektorii, OEM Kontrol Kutusundaki gii¢ kaynagi soketine takin.

NOT
@ Tellerin etiketsiz direklere baglanmasi, robotun ¢alismasini engelleyebilir.

* Telleri etiketsiz direklere baglamayin.

OEM Control Box Kurulum Kilavuzu
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4.4. Robot Baglantisi

Asagida gosterilen robot kol konektori, gic kaynagdi konektériiniin yanindadir. Robot kol kablosunun

baglanmasiyla ilgili ayrintilar i¢in Universal Robots Kullanici Kilavuzuna bakin.

W
WAL

!

N

1 Robot kol konektori OEM CB konektori

3 | Robot kol konektori (e-Series) 4 | OEM CB konektorii (e-Series)

4.5. Devre Kesici Kurulumu

Salter olarak da kullanilabileceginden, guig giris konektoriinii korumak igin ¢ift kutuplu bir devre kesici kullanin.

Sigorta kullaniliyorsa sigorta ile gui¢ giris konektorl arasina iki kutuplu bir salter eklenmelidir.

Kurulum Kilavuzu

OEM Control Box
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Asagidaki ¢izim, devre kesici kablolama semasini gdstermektedir.

=+ o | s
I ~e—To
: ' 2]
. \E\ o
<% T3
|1 | OEM giig girisi |2 | Devre kesici

personelin yaralanmasina neden olabilir.

* Tesisat, IEC 60364 standardina uygun olmaldir.

Q UYARI
Uygun sigortalarin veya devre kesicilerin takiimamasi, ekipmanin hasar gérmesine veya

OEM Control Box
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5. Elektrik Tesisati: DC varyant

Bu bélimde, OEM Kontrol Kutusunun bir DC gli¢ kaynagdina nasil baglanacagi agiklanmaktadir.
(missing or bad snippet)

Uriinii bir AC giic kaynagina baglama hakkinda bilgi igin bkz. 4 Elekirik Tesisati: AC varyanti on page11.
Elektriksel dzellikler hakkinda bilgi igin bkz. béliim 8.1 Teknik Ozellikler on page26.

5.1. Gerekli Ogeler

Telleri baglamak icin su 6gelere ihtiyaciniz vardir:
* WAGO 831 dort kutuplu disi konektor (OEM Kontrol Kutusu ile birlikte verilir).
* Diiz uglu tornavida, ug 5,5 x 0,8 mm. Ornegin: WAGO 210-721.
* YuksUkll Gg tel.

Asagidaki gizim, gerekli 6geleri gostermektedir.

1 | Diz uglu alet 2 | WAGO disi konektor (DC
gosterilmektedir)

3 | Yiksuklu tel
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5.2. Telleri Konektore Baglama

Bu béliimde, tellerin kilitleme kollu bir konektdre nasil baglanacagi agiklanmaktadir:
1. Tornavidayi konektdr deliginin yanindaki diiz bir yuvaya yerlestirin.
2. Tornavidayi, deligin icindeki kelepge agilana kadar itin. Tornavidayi gosterildigi gibi yuvada tutun.

. |

3. Tel yuksigu acik delige yerlestirin.
4. Tel yuksugun sikica yerlestirildiginden emin olun ve deligi kapatmak icin tornavidayi ¢ikarin.

5.3. Gug Kaynagi Telleri: DC

Telleri konektdre baglamak icin asagidaki semayi kullanin.

1 | Topraklama 2 | Negatif
3 | Pozitif

NOT
@ DC kaynak polaritesinin tersine ¢evrilmesi, OEM Kontrol Kutusunda kalici hasara neden olur.
Gegersiz gu¢ kaynagi baglantisinin neden oldugu maddi hasar, garanti kapsaminda degildir.

* Giuc kaynagini baglamadan dnce polaritenin dogru oldugundan emin olun.

OEM Kontrol Kutusunu gii¢ kaynagina baglamak igin:
1. Asagidaki kablolarn konektore baglayin: Nétr, Hat ve Topraklama (destekleniyorsa).

2. Uygulama bu tir bir baglantiyi destekliyorsa topraklama kablosunu tesis topraklamasina baglayin.
Negatif ve pozitif telleri DC kaynagina baglayin. Topraklamanin dogru yapildigindan emin olun.

3. Konektdrt, OEM Kontrol Kutusundaki gu¢ kaynagi soketine takin.

OEM Control Box Kurulum Kilavuzu
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NOT
@ Tellerin etiketsiz direklere baglanmasi, robotun ¢alismasini engelleyebilir.

* Telleri etiketsiz direklere baglamayin.

5.3.1. Yumusak baslatma devresi

OEM Kontrol Kutusu bir DC kaynagina baglandiginda, ani akim 200 ps igin 400 A'ya ulasabilir. Bu, DC
kaynagina zarar verebilir veya ona bagl diger elektronikleri kapatabilir.

* DC kaynagi kullanirken yumusak baslatma devresi ekleyin.

5.4. Robot Baglantisi

Asagida gosterilen robot kol konektérl, gic kaynagdi konektériiniin yanindadir. Robot kol kablosunun
baglanmasiyla ilgili ayrintilar icin Universal Robots Kullanici Kilavuzuna bakin.

®

W
WHHHRIL

\

|
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1 | Robot kol konektori 2 | OEM CB konektori
3 | Robot kol konektorii (e-Series) 4 | OEM CB konektorii (e-Series)

5.5. Devre Kesici Kurulumu

Salter olarak da kullanilabileceginden, glg giris konektorini korumak igin ¢ift kutuplu bir devre kesici kullanin.
Sigorta kullaniliyorsa sigorta ile gli¢ giris konektorl arasina iki kutuplu bir salter eklenmelidir.

Asagidaki ¢izim, devre kesici kablolama semasini gdstermektedir.

I S —— :

- S )
= Y10
; ' o
' \:\ ©
|1 | OEM giig girisi |2 | Devre kesici

Q UYARI
Uygun sigortalarin veya devre kesicilerin takilmamasi, ekipmanin hasar gérmesine veya
personelin yaralanmasina neden olabilir.

* Tesisat, IEC 60364 standardina uygun olmaldir.

OEM Control Box Kurulum Kilavuzu
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6. Mekanik Tesisat

6.1. Calisma ortami kilavuzu

OEM Kontrol Kutusunun guvenilir bir sekilde ¢alismasini saglamak igin asagidaki kilavuzu izleyin:
* Toz ve kirden uzak tutun.
* Su, ¢ézicller ve kimyasallardan uzak tutun.
* OEM Kontrol Kutusuna akan ortam hava sicakliklarini 0-50°C arasinda tutun.

* Aliminyum kumanda gergevesi sicakligini 0-65°C araliginda tutun.

6.2. OEM Kontrol Kutusunun Montaji

OEM Control Box montaji igin asadida vurgulanan montaj braketlerini kullanin. Versiyona baglh olarak, sizdeki
OEM Control Box asa@idaki resimden biraz farkli gériinebilir.

islevsellik herhangi bir dis farkliliktan etkilenmez.

)
°

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

UNIVERSAL ROBOTS # =

1= R—
POWER CONTROLLER § :“; ]
HO

POWER ROBOT ARM

; ln
, © e .
Abh =R . oo
= b

Uriin boyutlari igin bkz. béliim 8.1 Teknik Ozellikler on page26.

Boyutsal gizimler igin bkz. bolim 8.4 Boyutsal ¢izimler [mm] on page27.

Kurulum Kilavuzu OEM Control Box
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Kontrol Kutusu gevresinde kablolar ve yeterli hava sirkilasyonu igin yeterli alan oldugundan emin olun.

Hava giris ve cikislarinin etrafinda en az 50 mm bosluk birakilmasi énerilir ve havanin yeniden dolagmasini
Onlemek icin dikkatli olunmalidir.

Isi dagiimi hakkinda daha fazla bilgi igin bkz. 8.3 Kontrol Unitesi Isi Dagilimi on page26. Asagidaki gizim, hava
akisini géstermektedir.

- —) |
R
——) UNIVERSAL ROBOTS

- —)

SION BUS|

- —)

T - =

|

f E UYARI: SICAK YUZEY
Yetersiz hava akigl veya sicak havanin yeniden dolasimi, OEM Kontrol Kutusunun asiri
Isinmasina ve kapanmasina neden olabilir.

6.2.1. Topraklama

OEM Control Box muhafazasi, gli¢ kaynagi konektériiniin topraklama pimine elektriksel olarak baglanir.
Herhangi bir iletken montaj ylizeyi de topraga baglanmalidir.

OEM Control Box Kurulum Kilavuzu
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/. Harici Cihazlarin Baglanmasi

7.1. Harici Cihaz Baglanti Noktalari

OEM Kontrol Kutusunun alt tarafi, harici cihazlan baglamak igin baglanti noktalari olan bir braket icerir.
Asagidaki gizim, braketi géstermektedir.

1 | El Unitesi baglanti noktasi 2 | SDKart yuvasi
3 | Ethernet baglanti noktasi 4 | USB baglanti noktalari
5 | Mini Displayport 6 | 10 A mini kanath sigorta

Asagidaki tablo, baglanti noktalarini agiklar.

Baglanti Noktasi Acliklama

El Kumandasi El Unitesini baglama noktasi (El Unitesi ayri satilir).
Ethernet MODBUS, Ethernet/IP veya PROFINET'i destekleyen harici cihazlar baglayin.
USB baglanti e . N
noktalan Fare, klavye, USB flas siiriict gibi USB cihazlanni baglayin.
Monitér baglayin. Cikis video akisi, El Unitesi (izerindeki ekranla ayni sekilde
gOsterilir. Desteklenen baglanti tiirleri:
Mini Displayport * DP (dogrudan baglanti).

* Aktif DVI (aktif bir DP'den DVI'a donustirici kullanarak).
* Aktif HDMI (aktif bir DP'den HDMI'a dondstiirlicl kullanarak).

10 A mini kanath
sigorta
SD kart SD kart, zaten SD kart baglanti noktasindadir.

Sigorta baglayin. Sigorta UL isaretli olmali ve 10 A akim derecesine sahip olmalidir.

NOT
| @ Calismakta olan SD kartin ¢ikarilmasi sistemi bozabilir. SD karti gikarmayin.

7.2. Fare, Klavye veya Monitor baglama

Klavye veya fare baglamak icin bir USB baglanti noktasi kullanin.

Monitér baglamak igin Mini Displayport'u kullanin.

Kurulum Kilavuzu OEM Control Box
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7.3. El Unitesi Nasil Baglanir?

7.3.1. El Unitesi baglamak icin

NOT
@ Kontrol Kutusu agikken El Unitesini baglamayin veya baglantisini kesmeyin. Bu, Kontrol
Kutusuna zarar verebilir.

NOT
@ OEM Kontrol Kutusundaki baglanti noktasindaki asiri gerilme, El Unitesi konektériine zarar
verebilir ve El Unitesinin islevselligini etkileyebilir.

* Kurulum sirasinda El Unitesi kablosunu gekmekten ve/veya lizerine yanal kuvvet
uygulamaktan kaginin.

* El Unitesi, baglanti noktasina baglandiginda El Unitesi kablo konektériinii hareket
ettirmekten kacginin.

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.

El Unitesi yeniden baslatildiginda, PolyScope'ta baslangig ekranindan gikin.
PolyScope'ta, Ust Baslikta, Kurulum béliimiine dokunun ve Giivenlik bélimiinii segin.

Guvenlik bolimunin altinda Donanim segenegine dokunun.

o g k~w

El Unitesi acilir meniisiinde, Evet segenegini belirleyin.
Sifre kullanmaniz istenirse Giivenlik Sifresi yazin ve Kilidi A¢ secenegine dokunun.

<unnamed:>
default

un istallation e og
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 A

Planes
Tool Position

Tool
Direction

/0
Hardware
Safe Home

Three
Position

) Features

> Fieldbus

) URCaps

O Power off Speed ¢ 00% Simulation .
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7.4. Uzaktan Kontrol ve Yerel Kontrol Nasil Kullanilir?

7.4.1. Uzaktan Kontrolu Etkinlestirmek icin

1. PolyScope'ta, Ust Baslikta, Hamburger Meniiye dokunun.
2. Ayarlar secenegini belirleyin, Sistem'e dokunun ve Uzaktan Kontrol segenegini belirleyin.
3. Uzaktan Kontrol ekraninda, Uzaktan Kontroll etkinlestirmek icin Etkinlestir secenegini belirleyin.

Yerel Kontrolii etkinlestirmek icin Ust Baglik béliimiinde Uzaktan Kontrol simgesine dokunun ve Yerel Kontrol
secenegini belirleyin.

/.5. Enabling Devices

7.5.1. Connecting an Enabling Device

NOT

@ 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:
* 3PE El Kumandasi
* Harici Ug Pozisyonlu Etkinlestirme cihazi

* 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

Confijurabl 3-Position Switch
2av][@[24v [m T
Cloj| -2 |1 |

24v Ml |[24vY |
ch |[ECI5f
24v [H||2hv]|H — ]
ciz| || ¢elm

24v (H||24vE

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:

Kurulum Kilavuzu OEM Control Box
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* Connect a Three-Position Enabling Teach Pendant via the Control Box port (see 7.1 Harici Cihaz
Baglanti Noktalar on page21).

or

* Connect a Three-Position Enabling Device (see 7.1 Harici Cihaz Baglanti Noktalari on page21) and an
Operational Mode Switch (see 7.1 Harici Cihaz Baglanti Noktalari on page21).

Elektrik konfiglirasyonlarn hakkinda eksiksiz ve ayrintili bilgi igin myur.universal-robots.com/manuals
adresinden indirilebilen UR Kullanici Kilavuzundaki Elektrik Araytziine bakin

7.5.2. Connecting an Operational Mode Switch

Ug Pozisyonlu Etkinlestirme cihazi kullanmak, Operasyonel Mod anahtarinin kullaniimasini gerekirir.

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. Uzaktan ACIK/KAPALI Kontrollu ve Acil Durdurma

OEM Kontrol Kutusu, uzaktan ACIK/KAPALI kontroli ve acil durdurma diigmesi gerektirir. Asagidaki
bélimlerde, G/C baglanti noktalari kullanilarak bunlann nasil kurulacagi agiklanmaktadir.

7.7. ACIK/KAPALI kontrolinun baglanmasi

Asagidaki gorseller, uzaktan ACMA/KAPAMA kontroliinin nasil baglandigini gosterir.

il

= [/

Remnli" "h
12V I
o | (1@
OFF] pl
| 1 | Durum: Agik | 2 | Durum: Kapali

7.8. Uzaktan Acil Durdurmanin baglanmasi

Varsayilan Acil Durdurma dzelligine sahip El Unitesi, Kontrol Kutusuna bagl degilse harici bir Acil Durdurma
(E-stop) ekleyin.

OEM Control Box Kurulum Kilavuzu
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Asagidaki ¢izim, gerekli minimum Acil Durdurma kurulumunu géstermektedir.

Safety

Emergency Stop

24y

EI0

24V

R

Safeguard Stop

24V

N—

i

SI0

24V

Si

Elektrik konfigtrasyonlar hakkinda eksiksiz ve ayrintili bilgi icin myur.universal-robots.com/manuals
adresinden indirilebilen UR Kullanici Kilavuzundaki Elektrik Araylziine bakin

Kurulum Kilavuzu
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8. OEM Control Box Teknik Ozellikler

8.1. Teknik Ozellikler

OEM Kontrol Kutusu boyutu (G x Y x D)

451 mm x 150 mm x 168 mm

OEM Kontrol Kutusu agirhg

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

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

noktalari

OEM Kontrol Kutusu G/C baglanti

16 dijital giris, 16 dijital ¢ikis, 2 analog giris, 2 analog ¢ikis

OEM Kontrol Kutusu G/C gli¢ kaynagi

24 V, maks.2 A

8.2. Elektriksel Teknik Ozellikler

AC varyanti
Ozellik Min Tipik Maks Birim
Giris Voltaji 90 100-240 264 VAC
Harici Sebeke Sigortasi (@ 90 -200V) | 15 - 16 A
Harici Sebeke Sigortasi (@ 200 -265 8 i 16 A
V)
Girig Frekansi 47 - 440 Hz
Bekleme Giici - - <1,5 w
DC varyanti
Ozellik Min Tipik Maks Birim
Giris Voltaji 19 24 -48 72 VDC
Bekleme Giicii - - <7 w
Harici sigorta - - 100 A
Ani desarj akimi (200) - - 400 A

8.3. Kontrol Unitesi Isi Dagilimi

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

OEM Control Box

Kurulum Kilavuzu
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8.4. Boyutsal gizimler [mm]
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9. Sorun giderme

9.1. OEM Control Box AC varyanti

Kontrol Kutusu agiimiyor.

Check that the power source is wired correctly (see 4.3 Gi¢ Kaynagi
Kablolamasi: AC on page12).

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

Gul¢ ACIK diigmesine 5 saniyeden uzun siire basmak Kontrol
Kutusunu kapatir. Digmeye sadece 1-2 saniye basin.

Robot performansi stabil degil.

* Check the input voltage is within specifications (see 8.1 Teknik
Ozellikler on page26)

* Topraklamayi kontrol edin (toprak dongtlerinden veya gevsek
vidalardan kaginin).

9.2. OEM Control Box DC varyanti

Semptom

Kontrol Kutusu agiimiyor.

Olasi C6ziim

* Check the power source is wired correctly (see 5.3 Gii¢ Kaynagdi
Telleri: DC on page16).

* DC kaynak baglantisi polaritesinin dogru oldugundan emin olun.
Ters polarite, OEM Kontrol Kutusunda kalici hasara neden olur.

Kontrol Kutusu birka¢ saniye
acilr ve ardindan kapanir.

Gul¢ ACIK digmesine 5 saniyeden uzun siire basmak Kontrol Kutusunu

kapatir.
Digmeye sadece 1-2 saniye basin.

Kontrol Kutusu aglimiyor veya
robot performansi dengesiz.

* Check the DC input is within specifications in 8.1 Teknik
Ozellikler on page26.

* DC kaynaginin sisteme ilk akimi saglamak igin yeterli sarja sahip
olup olmadigini kontrol edin.

Elektrik konfigtrasyonlarn hakkinda eksiksiz ve ayrintili bilgi icin myur.universal-robots.com/manuals
adresinden indirilebilen UR Kullanici Kilavuzundaki Elektrik Araylziine bakin

OEM Control Box
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10. Kablo Gerilimi Azaltma Braketi

Braket, El Unitesi kullanimdayken, normal galisma kosullari altinda kablo gerilimini azaltir.

10.1. OEM Control Box AC

Kablo gerilim azaltma braketini eklemek ve kullanmak icin

B -

1. Grometi ¢ikarin
5 <

T

%\@”a@; o

ﬂ@\;‘gy
RS

<

fa)

3. Alani alkol ¢ozeltisi ile temizleyin ve alkoliin
buharlagmasini bekleyin.

S e
<

4@\&,

<

5. Verilen vidayi kullanarak braketi hizalayin

2. Vidayi ¢ikarin

4. Yapiskan yamadan koruyucu filmi gikarin

6. Verilen vidayi sikin (Tork 1 Nm)

Kurulum Kilavuzu
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7. EU kablosunu baglayin

10.2. OEM Control Box DC

8. EU kablosunu, birlikte verilen kablo baglariyla
sabitleyin

Kablo gerilim azaltma braketini eklemek ve kullanmak icin

1. Grometi gikarin

4

3. Yapiskan yamadan koruyucu filmi ¢ikarin

2. Alani alkol ¢ozeltisi ile temizleyin ve alkollin
buharlagmasini bekleyin.

oS

K:;&gﬁy b

BN

<=

4. Vida deligini kullanarak braketi hizalayin

OEM Control Box
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5. EU kablosunu baglayin

6. EU kablosunu, birlikte verilen kablo baglariyla
sabitleyin

Kurulum Kilavuzu
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11. Sertifikalar

Bu boéliim, OEM denetleyicileri olan Universal Robots robotlari icin gegerli olan sertifikalar ve beyanlar
hakkinda bilgi icerir.

11.1. Sevkiyat malzemeleri

Tedarikgilerimiz tarafindan belirtildigi gibi, Universal Robots robot nakliye malzemesi, ahsap ambalaj
malzemesi Uretmek i¢in ISPM -15 gerekliliklerine uygundur ve buna gére igaretlenir.

11.2. Kalite sertifikasi

Universal Robots robot sirekli dahili test ve hat sonu test prosedirlerinden gecer. UR test islemleri stirekli
inceleme ve gelistirmeye tabidir.

11.3. AB direktiflerine gore beyanlar

Universal Robots robotlar, agagidaki direktiflere gore sertifikalidir.

* 2006/42/EC - Makine Direktifi (MD)
2006/42/EC Makine Direktifine gore, Universal Robots robotlar kismen tamamlanmis makinelerdir ve
Uzerlerinde CE isareti yoktur.
2006/42/EC ek 1l 1.B'ye gore kurulus beyani bélim AB Birlestirme Beyanlari below ve AB Birlestirme
Beyanlari below.

* 2011/65/EU - Belirli Tehlikeli Maddelerin (RoHS) kullaniminin kisittanmasi
Bkz. Bélim Cin RoHS on page37.

* 2012/19/EU - Elektrikli ve Elektronik Ekipman Atiklar (WEEE)
Elektrikli ve elektronik ekipman atiklarinin bertarafi hakkinda bilgi icin robot kullanim kilavuzunda
Bolim 7, Bertaraf ve Cevre'ye bakin.

AB Birlestirme Beyanlari

OEM Control Box Kurulum Kilavuzu
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) Orijinal talimatlarin

cevirisi

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

Kurulum Kilavuzu
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AB Kurulus Beyani (DOI) (2006/42/EC Ek |IB uyarinca) Orijinal talimatlarin gevirisi

Universal Robots A/S

Uretici: Energivej 25, DK-5260 Odense S Danimarka

Toplulukta Teknik Dosyayi David Brandt, Teknoloji Yetkilisi, AR-GE
Derleme Yetkisi Bulunan Universal Robots A/S,
Kisi: Energivej 25, DK-5260 Odense S

Kismen Tamamlanmis Makinelerin Agiklamasi ve Kimligi:

3PE el Unitesi olan veya olmayan bir OEM kontrol kutusu & ile endistriyel
robot cok amach cok eksenli manipiilatér. islev, tamamlanan makine
tarafindan belirlenir (robot uygulamasi veya ug elemanl hiicre, kullanim
amaci ve uygulama programi).

Uriin ve islev:

UR20 ve UR30: Asagida belirtilen standartlar ve bu beyan sunlari icerir:
Model ve Seri Numarasi 2023'ten itibaren 6 8 00000 ve Ustl

Yl serj 8=UR2; 9=UR30 gyra|; numaralandirma, her yil 0'da yeniden baslar

OEM kontrol kutusuna sahip Universal Robots UR20 ve UR30, yalnizca
Makine Direktifi ve diger ilgili Direktiflerin hiikiimlerine uygun nihai bir komple
makineye (robot uygulamasi veya robot hiicresi) entegre edildikten sonra
hizmete alinmalidir.

Birlestirme

Yukarida belirtilen Grinlerin, tedarik edilenler icin asagida ayrintilar verildigi sekilde su Direktifleri karsiladigi
beyan edilir. Bu tamamlanmamis makine entegre edildiginde ve tam bir makine haline geldiginde,
entegratér tamamlanmig makinenin gegerli tim Direktifleri karsiladigini belirlemekten ve Uygunluk Beyanini
sa@lamaktan sorumludur.

I. Makine Direktifi Asagidaki temel kosullar saglandi:

2006/42/EC 1.1.2,1.1.3,1.15,1.2.1,1.2.4.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.39,15.1,15.2,1.5.5,
1.5.6,1.5.10, 1.6.3, 1.7.2, 1.7.4, 4.1.2.3, 4.1.3, Ek VL. ilgili teknik belgelerin, MD Ek VII,
Bolim B'ye gore derlendigi beyan edilmistir.

II. DisUk Voltaj Direktifi

2014/35/EU LVD'ye ve asagida kullanilan uyumlastiriimis standartlara bagvurun.

[ll. EMC Direktifi

2014/30/EU EMC Direktifine ve asagida kullanilan uyumlastinimis standartlara basvurun.

MD ve Madde 7(2)'de atifta bulunuldugu tzere kullanilan uyumlastiriimis standartlara referans; AG

Direktifleri ve EMC Direktifi Madde 6: )y g 1s0 13732-1:2008 uygulanabilir oldugu tizere, (1) (Il) EN 60204-1:2018
uygulanabilir oldugu tizere (II) EN 60664-1:2007, (Il) EN 61140:2002/ A1:2006

Kullanilan diger teknik standartlara ve teknik spesifikasyonlara basvurun:
(1) 1ISO 9409-1:2004, (1) EN 60320-1:2021, (Il) EN 61784-3:2010 [SIL2]

Uretici veya yetkili temsilcisi, ulusal makamlarin gerekgeli bir talebine yanit olarak kismen tamamlanmis
makineler hakkinda ilgili bilgileri iletecektir. Onaylanmis kurulus Bureau Veritas tarafindan tam kalite
guvence sisteminin (ISO 9001) onaylanmasi, sertifika #DK015892.

OEM Control Box Kurulum Kilavuzu
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) Orijinal talimatlarin

cevirisi

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 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.

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, (II) 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

Incorporation:

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

Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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AB Kurulus Beyani (DOI) (2006/42/EC Ek |IB uyarinca) Orijinal talimatlarin gevirisi

Universal Robots A/S

Uretici: Energivej 25, DK-5260 Odense S Danimarka

Toplulukta Teknik Dosyayi David Brandt, Teknoloji Yetkilisi, AR-GE
Derleme Yetkisi Bulunan Universal Robots A/S,
Kisi: Energivej 25, DK-5260 Odense S

Kismen Tamamlanmis Makinelerin Agiklamasi ve Kimligi:

OEM Kontrol Kutulu ve El Uniteli ya da El Unitesiz endiistriyel robot gok
amacl, cok eksenli manipiilatér. islev, tamamlanan makine tarafindan
belirlenir (robot uygulamasi veya ug elemanli robot hiicresi, kullanim amaci
ve uygulama programi).

Asagida belirtilen belgeler ve bu beyan sunlari igerir:

Gegerlilik Ekim 2020: 3 Konumlu Etkinlestirme ile El Uniteleri (3PE EU) ve
standart El Uniteleri. Gegerlilik Mayis 2021: 12,5 kg maksimum tasima
kapasitesi konusunda UR10e teknik 6zelliklerinde iyilestirme.

Uriin ve islev:

AC veya DC OEM kontrol cihazlarina sahip e-Series robotlan:

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
20215000000 veya ustlinden itibaren

il e-Series 3 = UR3e, 5 = URSe, 0 = UR10e (10 kg tagima kapasitesi), 2 = UR10e (12,5 kg

tagima y(ki), 6 = UR16e gyral numaralandirma, her yil 0'da yeniden baslar

ve
Seri Numarasi

Universal Robots e-Series OEM robotlari (UR3e, UR5e, UR10e ve UR16€)
ancak Makine Direktifinin ve gecerli diger Direktiflerin hiikiimlerine uygun
olan son komple makineye (robot uygulamasi veya robot hiicresi) entegre
edildikten sonra devreye sokulmalidir.

Birlestirme:

Yukarida belirtilen trinlerin, tedarik edilenler icin asagida ayrintilar verildigi sekilde su Direktifleri karsiladigi
beyan edilir. Bu tamamlanmamis makine entegre edildiginde ve tam bir makine haline geldiginde,
entegratér tamamlanmig makinenin gecerli tim Direktifleri karsiladigini belirlemekten ve Uygunluk Beyanini
sa@lamaktan sorumludur.

MD ve LV Yoénetmeliklerinin 7(2). Maddesi ile EMC Yénetmeliginin 6. Maddesinde gegen sekilde kullanilan
uygun hale getirilmis standartlara referans:

(I1) EN 60204 -1:2006/A1:2010, uygun oldugu sekilde, (Il) EN 60204 -1:2006/A1:2010, uygun oldugu sekilde
(I1) EN 60320-1:2001/A1:2007, (1) EN 61140:2002/A1:2006

Kullanilan diger teknik standartlara ve teknik spesifikasyonlara bagvurun:
() 1ISO 9409-1:2004, (11) EN 60664-1:2007, (1) IEC 60664-5:2007, (I1) IEC 61784-3:2010 [SIL2]

Uretici veya yetkili temsilcisi, ulusal makamlarin gerekgeli bir talebine yanit olarak kismen tamamlanmis
makineler hakkinda ilgili bilgileri iletecektir. Onaylanmis kurulus Bureau Veritas tarafindan tam kalite
glvence sisteminin (ISO 9001) onaylanmasi, sertifika #DK015892.

OEM Control Box Kurulum Kilavuzu
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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.

Kurulum Kilavuzu
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