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1. 前言

1.1.關於本文件
本指南將說明如何安裝下列Universal Robots機器人手臂尺寸的Universal Robots OEM 控制箱：UR3e、
UR5e、UR10e、UR16e、UR20和 UR30。

說明交流和直流電型的安裝方式。

注意

Universal Robots概不承擔任何責任，即使使用者遵循本文件中的所有指南亦然。

1.2.箱內物品
箱內包含以下物品：

• OEM Control Box

• 本文件

• WAGO 831四極母頭連接器

• 電纜線扣架

1.3.公司詳細資料
Universal Robots A/S

Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

+45 89 93 89 89

https://www.universal-robots.com
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2. 清潔機器人

2.1.日常清潔
可以使用布和下列清潔劑之一擦拭機器人手臂和 /或教導器上任何可見的灰塵 /污垢 /油：水、70%異丙

醇、10%乙醇或 10%去漬油。在極少數情況下，可在關節處看到很少量的潤滑油。這不會影響關節的

功能、使用或壽命。

2.1.1.額外清潔

由於清潔機器人比較重要，Universal Robots建議使用 70%的異丙醇(外用酒精 )進行清潔。

1. 用強撚超細纖維布和 70%異丙醇 (外用酒精 )擦拭機器人。

2. 讓 70%異丙醇在機器人上停留 5分鐘，然後使用標準清潔程式清潔機器人。

請勿使用漂白水。不要在任何稀釋的清洗液中使用漂白劑。
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3. 安全

3.1.安全訊息類型

說明 安全資訊係用於強調重要資訊。閱讀所有訊息有助於確保安全，並且防止人員受傷或產

品損壞。安全訊息類型的定義如下。

警告

指出危險情況，若不避免此情況，可能導致人員死亡或重傷。

警告：觸電

指出危險電氣情況，若不避免此情況，可能導致人員死亡或重傷。

警告：表面高溫

係指危險的高溫表面，接觸和非接觸接近可能導致人員受傷。

小心

指出危險情況，若不避免此情況，可能導致人員受傷。

接地

代表接地。

保護接地

係指保護性接地。

注意

指出設備有損壞的風險和 /或需注意的資訊。

閱讀手冊

係指應在手冊中查閱的更詳細資訊。

安裝指南 OEM Control Box

版
權

所
有

©
20
19
–2
02
5
U
ni
ve
rs
al
 R
ob
ot
s 
A
/S
。
保

留
所

有
權

利
。



3.2.一般安全預防措施
在安裝或操作 OEM Control Box之前，請閱讀下列一般安全訊息。如需更多有關安全的資訊，請參閱

Universal Robots使用者手冊中的「安全」一章。

警告

未能驗證和確認防護措施和功能，將可能導致死亡或重傷。

• 確保所有風險降低依預期實現，並達成所需的風險降低。

警告

在安裝和操作前未進行風險評估，將可能導致人員傷害或設備損壞。

• 在安裝和操作前請進行風險評估。

• 請閱讀 UR使用者手冊和 UR 服務手冊。

警告：觸電

安裝或維護連接到電源的設備可能會導致觸電。

• 在執行安裝或維護之前，請確保設備已斷電。

小心

未能正確執行安裝或維護會導致裝置損壞或人員受傷。

• 只有具備資格的人員才能執行安裝、啟動和維護。

• 請閱讀 UR使用者手冊和 UR服務手冊。

接地

電源或地線連接不正確會導致裝置損壞或人員受傷。

因電源接線無效而造成的損壞不在保固範圍內。開始操作之前：

• 確保電源接線正確。

• 確保接地正確。

注意

靜電放電 (  ESD )可能會損壞 OEM Control Box中的敏感組件。

• 使用 OEM Control Box電氣介面時，務必佩戴 ESD腕帶。
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4. 電氣安裝：交流電型
本節介紹如何將 OEM Control Box連接到交流電源。

警告：觸電

安裝或維護連接到電源的設備可能會導致觸電。

• 在執行安裝或維護之前，請確保設備已斷電。

如需將產品連到直流電源的資訊，請參閱第  1 5電氣安裝：直流電型 在分頁15 1. 「電氣安裝：直流電

型」。

有關電氣規範的資訊，請參閱章節 8.1技術規格 在分頁26

4.1.必備物品
連接電線時需要用到以下物品：

• WAGO 831四極母頭連接器 (隨附於 OEM Control Box)。

• 一字螺絲起子，刀片 5.5 x 0.8 mm。例如：WAGO 210-721。

• 三條附有套圈的電線。

所需物品如下圖顯示。

1 一字螺絲起子 2 WAGO母頭連接器 (交流電圖示 )
3 附有套圈的電線
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4.2.如何將電線連接到連接器
本節介紹如何使用鎖定桿將電線連接到連接器：

1. 將螺絲起子插入連接器孔旁邊的扁平插槽中。

2. 推動螺絲起子，直到孔內的夾子開啟。將螺絲起子放在插槽中，如圖所示。

3. 將電線套圈插入裸孔中。

4. 確保電線套圈放置牢固，取下螺絲起子以關閉孔。

4.3.電源配線：交流電
使用下面的方案將電線連接至連接器。

1 地線 2 中線

3 線

若要將 OEM Control Box連接至電源：

1. 將下列電線接到連接器：中線、火線和接地。

2. 將中線和火線連接至主電源。將地線連接至設施的地面。

3. 將連接器插入 OEM Control Box上的電源插座。

注意

將電線連接到沒有標籤的極點上可能會干擾機器人的操作。

• 請勿將電線連接到沒有標籤的極點上。
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4.4.機器人連接
機器人手臂連接器(如下圖所示)位於電源連接器旁邊。有關連接機器人手臂電纜的詳細資訊，請參見

機器人使用手冊。

1 機器人手臂連接器 2 OEM CB連接器

3 機器人手臂連接器 (e-Series) 4 OEM CB 連接器 (e-Series)

4.5.斷路器安裝
由於雙極斷路器也可充任開關，因此用來保護輸入電源連接器。如果使用保險絲，則必須在保險絲和

輸入電源連接器之間安裝雙極開關。
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下圖顯示斷路器的配線方案。

1 OEM電源輸入 2 斷路器

小心

未安裝適當的保險絲或斷路器，可能會導致設備損壞或人員受傷。

• 安裝應符合 IEC 60364標準。
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5. 電氣安裝：直流電型
本節介紹如何將 OEM Control Box連接到直流電源。

警告：觸電

安裝或維護連接到電源的設備可能會導致觸電。

• 在執行安裝或維護之前，請確保設備已斷電。

如需將產品連到交流電源的資訊，請參閱第  1 4電氣安裝：交流電型 在分頁11 1. 「電氣安裝：交流電

型」。

有關電氣規範的資訊，請參閱章節 8.1技術規格 在分頁26

5.1.必備物品
連接電線時需要用到以下物品：

• WAGO 831四極母頭連接器 (隨附於 OEM Control Box)。

• 一字螺絲起子，刀片 5.5 x 0.8 mm。例如：WAGO 210-721。

• 三條附有套圈的電線。

所需物品如下圖顯示。

1 一字螺絲起子 2 WAGO母頭連接器 (直流電圖示 )
3 附有套圈的電線
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5.2.如何將電線連接到連接器
本節介紹如何使用鎖定桿將電線連接到連接器：

1. 將螺絲起子插入連接器孔旁邊的扁平插槽中。

2. 推動螺絲起子，直到孔內的夾子開啟。將螺絲起子放在插槽中，如圖所示。

3. 將電線套圈插入裸孔中。

4. 確保電線套圈放置牢固，取下螺絲起子以關閉孔。

5.3.電源配線：直流電
使用下面的方案將電線連接至連接器。

1 地線 2 負極

3 正極

注意

弄反直流電源極性會對 OEM Control Box造成永久性損壞。

因電源接線無效而造成的財產損失不在保固範圍內。

• 在連接電源前，務必確保極性正確。

若要將 OEM Control Box連接至電源：

1. 將下列電線接到連接器：中線、火線和接地 (若支援 )。

2. 如果現場支援接地，請將地線連接到設施地面。將負極和正極導線連接到直流電源。確保極性
正確。

3. 將連接器插入 OEM Control Box上的電源插座。
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注意

將電線連接到沒有標籤的極點上可能會干擾機器人的操作。

• 請勿將電線連接到沒有標籤的極點上。

5.3.1.軟起動器

當 OEM Control Box連接到直流電源時，湧入電流最高可達 400 A，持續 200 μs。這可能會損壞直流電

源或關閉與其所連接的其他電子裝置。

• 使用直流電源時，請安裝軟起動器。

5.4.機器人連接
機器人手臂連接器(如下圖所示)位於電源連接器旁邊。有關連接機器人手臂電纜的詳細資訊，請參見

機器人使用手冊。
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1 機器人手臂連接器 2 OEM CB連接器

3 機器人手臂連接器 (e-Series) 4 OEM CB 連接器 (e-Series)

5.5.斷路器安裝
由於雙極斷路器也可充任開關，因此用來保護輸入電源連接器。如果使用保險絲，則必須在保險絲和

輸入電源連接器之間安裝雙極開關。

下圖顯示斷路器的配線方案。

1 OEM電源輸入 2 斷路器

小心

未安裝適當的保險絲或斷路器，可能會導致設備損壞或人員受傷。

• 安裝應符合 IEC 60364標準。
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6. 機械安裝

6.1.工作環境指南
請遵循以下指南以確保 OEM Control Box能夠可靠地運作：

• 避免沾染灰塵和污垢。

• 遠離水、溶劑和化學品。

• 讓流入 OEM Control Box的環境空氣溫度維持在 0–50℃ 之間。

• 使鋁制控制器框架溫度保持在 0–65℃ 之間。

6.2.安裝 OEMControl Box
使用下方突顯的安裝支架來安裝 OEM Control Box。根據版本的不同，您的 OEM Control Box外觀可能

和下圖稍有不同。

功能不會受任何外在差異影響。

有關產品尺寸，請參閱第 18.1技術規格 在分頁26

有關尺寸圖，請參閱第 18.4尺寸圖 [mm] 在分頁27尺寸圖 [mm]一節。
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確保控制箱周圍空間開闊以便放置電纜，並使控制箱周圍保持良好的空氣循環。

建議在進氣口和出氣口周圍至少保留 50 mm的空間，並應考慮避免讓空氣再循環。

更多散熱的相關資訊，請參閱8.3控制單元散熱 在分頁26的 1.3. 「控制單元散熱」 下圖顯示空氣流通情

況。

警告：表面高溫

空氣不通暢或熱空氣再循環將會導致 OEM Control Box過熱並關閉。

6.2.1.接地

OEM Control Box的外殼電連接到電源連接器的接地引腳。任何會導電的安裝表面也都必須接地。
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7. 連接至外部裝置

7.1.外部裝置連接埠
OEM Control Box的底部包含一個支架，支架上有用於連接外部裝置的連接埠。下圖顯示支架。

1 教導器連接埠 2 SD卡插槽

3 乙太網路連接埠 4 USB連接埠

5 Mini Displayport 6 10 A迷你插片保險絲

下表說明了各個連接埠。

連接埠 描述

教導器 用於連接教導器的連接埠 (教導器另售 )。
乙太網路 可與支援 MODBUS、以太網路 /IP或 PROFINET的外部裝置連線。

USB連接埠 用於連接 USB裝置，如滑鼠、鍵盤、USB隨身碟等等。

Mini Displayport

用來連接顯示器。輸出的影片流顯示和教導器上顯示的相同。支援的連接類型

如下：

• DP(直接連接)。

• 主動式 DVI(使用主動式 DP轉 DVI轉接頭)。

• 主動式 HDMI(使用主動式 DP轉 HDMI轉接頭 )。
10 A迷你插片保

險絲
接上保險絲。保險絲需有 UL標記，並且額定電流為 10 A。

SD卡 SD卡已插入 SD卡連接埠。

注意

取出正在執行的 SD卡可能會讓系統損壞。請勿取出 SD卡。

7.1.1.連接滑鼠、鍵盤或顯示器

使用 USB連接埠來接上鍵盤或滑鼠。

使用 Mini Displayport來接上顯示器。

安裝指南 OEM Control Box

版
權

所
有

©
20
19
–2
02
5
U
ni
ve
rs
al
 R
ob
ot
s 
A
/S
。
保

留
所

有
權

利
。



7.2.如何連接教導器

7.2.1.連接教導器

注意

請勿在控制箱通電時連接或中斷教導器。這可能會導致控制箱損壞。

注意

OEM Control Box連接埠的過度拉力，可能會導致教導器連接器損壞，並影響教導器的

功能。

• 在安裝過程中，請避免拉動和 /或對教導器電纜施加側向力。

• 當示教導器電纜連接器連在教導器連接埠上時，請避免移動教導器電纜連接
器。

1. 切斷控制箱電源。將教導器電纜連接器連接到教導器連接埠。

2. 教導器在故障狀態下開啟電源，且啟動機器人手臂煞車。
按重新初始化以清除故障狀態。

3. 重新啟動教導器後，在 PolyScope上退出啟動畫面。

4. 在標頭中的 PolyScope上，按一下安裝並選擇安全。

5. 在「安全」下方，點按硬體。

6. 在教導器下拉式選單中，選擇是。
如果系統跳出提醒請您使用密碼，請輸入安全密碼，然後點按解鎖。
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7.3.如何使用「遠端控制」和「本地控制」

7.3.1.啟用遠端控制

1. 在標頭中的 PolyScope上，點按漢堡選單。

2. 選擇設定，然後點按系統並選擇遠端控制。

3. 在「遠端控制」畫面中，選擇 啟用以啟動遠端控制。

為啟動「本地控制」，請在標頭中點按「遠端控制」圖示，然後選擇本地控制。

7.4.啟用裝置

7.4.1.連接啟用裝置

注意

購買 OEM Control Box時不附 3PE 教導器 ，因此不提供啟用裝置功能。

使用 UR20或 UR30時，需有外部啟用裝置或 3PE教導器，才能在機器人應用程式範

圍內編寫程式或教導。

請參閱 ISO 10218-2。

OEM Control Box安全地支援下列啟用裝置的配置：

• 3PE教導器

• 外部 3檔位啟用裝置

• 外部 3檔位啟用裝置和 3PE教導器

UR20和 UR30機器人不支援標準教導器。

下圖說明 3檔位啟用裝置的連接方法

備註： 3檔位啟用裝置輸入的兩個輸入通道存在一秒的不一致公差。

若要將啟用裝置連接到 UR20/UR30 ：

• 透過控制箱連接埠連接 3檔位啟用教導器 (請參閱第  1頁的 7.1外部裝置連接埠 在分頁21)。

或是
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• 連接 3檔位啟用裝置 (請參閱第  1頁的 7.1外部裝置連接埠 在分頁21)和操作模式開關(請參閱第
 1頁的 7.1外部裝置連接埠 在分頁21)。

關於電氣配置的完整詳細資訊，請參閱 UR使用者手冊中的「電氣接口」，可在此下載：myur.universal-
robots.com/manuals

7.4.2.連接操作模式開關

使用 3檔位啟用裝置時需使用操作模式開關。

下圖說明如何連接操作模式開關。

7.5.遠端 ON/OFF控制和緊急停止
OEM Control Box需要一個遠端 ON/OFF控制按鈕和一個緊急停止按鈕。以下章節介紹如何使用 I/O連

接埠來進行安裝。

7.5.1.連接 ON/OFF控制

下圖顯示遠端 ON/OFF控制的連線方式。

1 狀態：開啟 2 狀態：關閉

7.5.2.連接遠端緊急停止

如果帶有預設緊急停止的教導器未連接到控制箱，則請安裝外部緊急停止 (E-stop)。
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下圖顯示了符合最低需求的緊急停止安裝。
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8. OEMControl Box規格

8.1.技術規格

OEM Control Box大小 (寬 x高 x深 ) 451 mm x 150 mm x 168 mm

OEM Control Box重量
交流：4.7 kg (10.4 lbs)
直流：4.3 kg (9.5 lbs)

OEM Control Box I/O 連接埠
16個數位輸入，16個數位輸出，2個模擬輸入，2個模擬輸

出

OEM Control Box I/O 電源 24 V，最大 2 A

8.2.電氣規格

交流電型

屬性 最小值 典型值 最大值 單位

輸入電壓 90 100 - 240 264 VAC
外部市電保險絲 (@ 90-200V) 15 - 16 A
外部市電保險絲 ( 200-265V時 ) 8 - 16 A
輸入頻率 47 - 440 Hz
備用電源 - - <1.5 W

直流電型

屬性 最小值 典型值 最大值 單位

輸入電壓 19 24 - 48 72 VDC
備用電源 - - <7 W
外部保險絲 - - 100 A
突波電流 (200) - - 400 A

8.3.控制單元散熱

機器人類型 最大值 散熱

UR20 & UR30 350 W
UR16e & UR10e 130 W
UR5e & UR3e 100 W
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8.4.尺寸圖 [mm]
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9. 障礙排除

9.1. OEMControl Box交流電型

故障情形 可能的解決方案

控制箱無法啟動。
檢查電源是否正確連接 (請參閱第  1頁的 4.3電源配線：交流電 在分頁

12)。
將控制箱打開幾秒鐘，然後

關閉。

按下「開啟」按鈕超過 5秒鐘即會關閉控制箱。按住該按鈕的時間控制

在 1-2秒鐘。

機器人性能不穩定。

• 檢查輸入電壓是否符合規範 (請參閱第  1 頁的 8.1技術規格 在
分頁26)

• 檢查接地 (避免接地回路或螺絲鬆動 )。

9.2. OEMControl Box直流電型

故障情形 可能的解決方案

控制箱無法啟動。

• 檢查電源是否正確連接 (請參閱第  1頁的 5.3電源配線：直
流電 在分頁16)。

• 確保直流電源連接極性正確。弄反極性會對 OEM Control
Box造成永久性損壞。

將控制箱打開幾秒鐘，然後關

閉。

按下「開啟」按鈕超過 5秒鐘即會關閉控制箱。

按住該按鈕的時間控制在 1-2秒鐘。

控制箱無法啟動或機器人性能

不穩定。

• 檢查直流電輸入是否符合規範，請參閱第  1 頁的 8.1技術規
格 在分頁26。

• 檢查直流電源是否有足夠的電量為系統提供初始電流。

關於電氣配置的完整詳細資訊，請參閱 UR使用者手冊中的「電氣接口」，可在此下載：myur.universal-
robots.com/manuals
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10. 電纜線扣架
在正常操作下，在使用教導器時，支架可提供使用電纜線扣。

10.1. OEMControl Box交流
安裝並使用電纜線扣架

1. 拆下扣環 2. 卸下螺絲

3. 使用酒精溶液清潔區域，並讓酒精蒸發。 4. 撕開膠帶上的保護膜

5. 使用隨附的螺絲對齊支架 6. 擰緊接隨附的螺絲(扭矩 1Nm)
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7. 連接 TP電纜 8. 使用隨附的綁帶固定 TP電纜

10.2. OEMControl Box直流
安裝並使用電纜線扣架

1. 拆下扣環 2. 使用酒精溶液清潔區域，並讓酒精蒸發。

3. 撕開膠帶上的保護膜 4. 使用螺絲孔對齊支架

OEM Control Box 安裝指南
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5. 連接 TP電纜 6. 使用隨附的綁帶固定 TP電纜
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11. 認證
本節所包含的認證及聲明適用於採用了 OEM控制器的 Universal Robots機器人。

11.1.運輸材料
如我方供應商所聲明，Universal Robots機器人運輸材料符合 ISPM-15關於生產木質包裝材料的要求，
並已按相應方式進行標記。

11.2.品質認證
Universal Robots機器人已經過連續的內部測試和生產線終端測試。UR測試過程需要不斷的檢查和改

進。

11.3.根據歐盟指令發布的聲明
Universal Robots機器人根據以下指令進行認證。

• 2006/42/EC –機械指令 (MD)
根據機械指令 2006/42/EC，Universal Robots機器人為半成品機械，上面沒有 CE標誌。
根據 2006/42/EC附錄 II 1.B的公司聲明，於章節 歐盟公司聲明 以下，以及章節 歐盟公司聲明 以
下 頁。

• 2011/65/EU –特定危險物質禁用指令 (RoHS)
請參閱章節 中國 RoHS 在分頁37頁上的中國 RoHS。

• 2012/19/EU –電氣電子設備廢棄物指令 (WEEE)
有關處理電氣和電子裝置廢棄物的資訊，請參閱機器人使用者手冊中的第 7章「處置和環境」。

歐盟公司聲明
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex II B)原始说明的翻译

Manufacturer:
Universal Robots A/S
Energivej 51,
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 51, 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 teach pendant (with or without 3PE). Function is
determined by the completed machine (robot application or 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)
& standard Teach Pendants.
Effective May 2021: UR10e specification improvement to 12.5kg maximum
payload.

Model
and
Serial Number

e-Series robots with either AC or DC OEM controllers:
UR3e OEM AC, UR5e OEM AC, UR7e OEM AC, UR10e OEM AC, UR12e OEM AC, UR16e

OEM AC
UR3e OEM DC, UR5e OEM DC, UR7e OEM DC, UR10e OEM DC, UR12e OEM DC, UR16e

OEM DC
Starting XY20215000000 and higher
Factory Variantyear e-Series 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e, 1=UR12e, 2=UR10e

(12kg payload), 6 = UR16e Sequential numbering, restarting at 0 each year

Incorporation:

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

It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below: When this partly

completed machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for the completed machine

fulfilling all applicable Directives, applying the CE mark and providing the Declaration of Conformity (DOC).

I. Machinery Directive
II. Low-voltage Directive
2014/35/EU

The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
1.2.4.3, 1.2.5, 1.2.6, 1.3.2, 1.3.4, 1.3.8.1, 1.3.9, 1.5.1, 1.5.5, 1.5.10, 1.7.2,
1.7.4, 4.1.2.3, 4.1.3, Annex VI. It is declared that the relevant technical
documentation has been compiled in accordance with Part B of Annex VII of
the Machinery Directive.
Reference the LVD and the harmonized standards used below.

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and
Article 6 of the EMC Directive:
(I) EN ISO 13732-1:2008 as applicable, (I)(II) EN 60204-1:2018 as applicable, (II) EN 60664-1:2007, (II) EN 61140:2002/A1:2006
Reference to other technical standards and technical specifications used:
(I) ISO 9409-1:2004, (II) EN 60320-1:2021, 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 by the notified body Bureau

Veritas: ISO 9001 certificate #DK015892 and ISO 45001 certificate #DK015891.
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歐盟公司聲明 (DOI) (根據 2006/42/EC附錄 IIB ) 原始说明的翻译

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

獲得授權並得以編譯技術

檔案的社群人員：

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

半成品機器的說明與識別：

產品和功能：
工業機器人多功能多軸機械手，附 OEM Control Box，和附或未附 3PE
教導器。功能由成品機器 (具備末端執行器、預期用途和應用程式的機

器人應用或單元)決定。

型號和序號
UR20& UR30：下方引用之標準和本聲明包含：2023 6 8 00000及更高
年份 series 8=UR20, 9=UR30連續編號，每年從 0重新開始

整合

附 OEM Control Box的 Universal Robots UR20和 UR30必須整合到符合

機械指令和其他適用指令規定的最終完整機器 (機器應用或機器人單

元 )中後，才能投入使用。

特此聲明，上述供應的產品符合下列詳述之指令。在這台不完整的機器整合而成為一台完整機器時

後，整合商須負責確認該完整機器符合所有適用之指令，並提供符合性聲明。

I.機械指令 2006/42/EC
已達成下列基本要求：
1.1.2, 1.1.3, 1.1.5, 1.2.1, 1.2.4.3, 1.2.5, 1.2.6, 1.3.2, 1.3.4, 1.3.8.1, 1.3.9, 1.5.1, 1.5.2, 1.5.5,

1.5.6, 1.5.10, 1.6.3, 1.7.2, 1.7.4, 4.1.2.3, 4.1.3,附錄 VI.特此聲明，已依循機械指令附錄

VII的 B部分編制相關技術文件。

II.低電壓指令 2014/35/EU 參考 LVD和使用之下列協調標準。

III. EMC指令 2014/30/EU 參考 EMC指令和使用之下列協調標準。

參考所使用的協調標準，如 MD和 LV指令第 7(2)條和 EMC指令第 6條所述：(I) EN ISO 13732-1:2008 (如
適用 )、(I) (II) EN 60204-1:2018(如適用) (II) EN 60664-1:2007、(II) EN 61140:2002/ A1:2006
參考所引用的其他技術標準和技術規範：
(I) ISO 9409-1:2004, (II) EN 60320-1:2021, (II) EN 61784-3:2010 [SIL2]
製造商或其授權代表應根據國家 /地區主管部門的合理要求，傳送有關半成品機器的相關資訊。獲得

完整品質保證體系 (ISO 9001)認證，公告機構 Bureau Veritas，證書編號 #DK015892.
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex II B)原始说明的翻译

Manufacturer:
Universal Robots A/S
Energivej 51,
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 51, 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 teach pendant (with or without 3PE). Function is
determined by the completed machine (robot application or 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)
& standard Teach Pendants.
Effective May 2021: UR10e specification improvement to 12.5kg maximum
payload.

Model
and
Serial Number

e-Series robots with either AC or DC OEM controllers:
UR3e OEM AC, UR5e OEM AC, UR7e OEM AC, UR10e OEM AC, UR12e OEM AC, UR16e

OEM AC
UR3e OEM DC, UR5e OEM DC, UR7e OEM DC, UR10e OEM DC, UR12e OEM DC, UR16e

OEM DC
Starting XY20215000000 and higher
Factory Variantyear e-Series 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e, 1=UR12e, 2=UR10e

(12kg payload), 6 = UR16e Sequential numbering, restarting at 0 each year

Incorporation:

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

It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed below: When this partly

completed machine is integrated and becomes a complete machine, the integrator is responsible for the completed machine

fulfilling all applicable Directives, applying the CE mark and providing the Declaration of Conformity (DOC).

I. Machinery Directive
II. Low-voltage Directive
2014/35/EU

The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
1.2.4.3, 1.2.5, 1.2.6, 1.3.2, 1.3.4, 1.3.8.1, 1.3.9, 1.5.1, 1.5.5, 1.5.10, 1.7.2,
1.7.4, 4.1.2.3, 4.1.3, Annex VI. It is declared that the relevant technical
documentation has been compiled in accordance with Part B of Annex VII of
the Machinery Directive.
Reference the LVD and the harmonized standards used below.

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV Directives and
Article 6 of the EMC Directive:
(I) EN ISO 13732-1:2008 as applicable, (I)(II) EN 60204-1:2018 as applicable, (II) EN 60664-1:2007, (II) EN 61140:2002/A1:2006
Reference to other technical standards and technical specifications used:
(I) ISO 9409-1:2004, (II) EN 60320-1:2021, 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 by the notified body Bureau

Veritas: ISO 9001 certificate #DK015892 and ISO 45001 certificate #DK015891.
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歐盟公司聲明 (DOI) (根據 2006/42/EC附錄 IIB ) 原始说明的翻译

製造商：
Universal Robots A/S
Energivej 51,
DK-5260 Odense S Denmark

獲得授權並得以編譯技術

檔案的社群人員：

David Brandt,技術長 , R&D
Universal Robots A/S,
Energivej 51, DK-5260 Odense S

半成品機器的說明與識別：

產品和功能：

工業機器人多功能多軸機械手，附 OEM Control Box，和附或未附教導器

(附 3PE或未附 3PE)。功能由成品機器 (具備末端執行器、預期用途和

應用程式的機器人應用或單元 )決定。

下列引用之文件和本聲明包含：
2020年 10月發行：3檔位啟用 (3PE TP)教導器和標準教導器。

2021年 5月生效：UR10e規格改善至 12.5kg最大有效負載。

型號

和

序號

附有交流電型或直流電型 OEM控制器的 e-Series機器人：
UR3e OEM AC, UR5e OEM AC, UR7e OEM AC, UR10e OEM AC, UR12e OEM AC, UR16e

OEM AC
UR3e OEM DC, UR5e OEM DC, UR7e OEM DC, UR10e OEM DC, UR12e OEM DC, UR16e

OEM DC
XY20215000000及更高
工廠變體年份 e-Series 3 = UR3e、5 = UR5e、7 = UR7e、0 = UR10e、1 = UR12e、2 =

UR10e (  12kg有效負載)、6 = UR16e連續編號，每年從 0重新開始

整合：
Universal Robots e-Series OEM機器人 (UR3e、UR5e、UR10e和 UR16e)
必須整合到符合機械指令和其他適用指令規定的最終完整機器 (機器人

應用或機器人單元 )中後，才能投入使用。

特此聲明，上述供應的產品符合下列詳述之指令。在這台部分完整的機器整合而成為一台完整機器時後，整合商須負責

該成品機器符合所有適用之指令，使用 CE標誌，並提供符合性聲明 (DOC)。

I.機械指令

II.低電壓指令 2014/35/EU

已滿足下列基本要求：1.1.2, 1.1.3, 1.1.5, 1.2.4.3, 1.2.5, 1.2.6, 1.3.2, 1.3.4,
1.3.8.1, 1.3.9, 1.5.1, 1.5.5, 1.5.10, 1.7.2, 1.7.4, 4.1.2.3, 4.1.3,附錄 VI。特此

聲明，已根據機械指令附錄 VII的 B部分編制相關技術文檔。

參考 LVD和使用之下列協調標準。

參考 MD和 LV指令第 7(2)條和 EMC指令第 6條中提到的所使用之協調標準：
(I) EN ISO 13732-1:2008(若適用 )、(I) (II) EN 60204-1:2018(若適用)、(II) EN 60664-1:2007、(II) EN 61140:2002/A1:2006
參考所引用的其他技術標準和技術規範：
(I) ISO 9409-1:2004, (II) EN 60320-1:2021, IEC 61784-3:2010 [SIL2]
製造商或其授權代表應根據國家 /地區主管部門的合理要求，傳送有關半成品機器的相關資訊。獲完整品質保證系統核

准，由認證機構 Bureau Veritas公告：ISO 9001證書 #DK015892和 ISO 45001證書 #DK015891。
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中國 RoHS
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