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1. Wstep

1.1. Informacje o tym dokumencie

Niniejsza instrukcja opisuje sposéb instalacji skrzynki sterowniczej Universal Robots OEM Control Box z
nastepujgcymi rozmiarami ramion robota Universal Robots: UR3e, UR5e, UR10e, UR16e, UR20 i UR30.

Opisano instalacje zaréwno wariantu AC, jak i DC.

INFORMACJA
Universal Robots odrzuca wszelkg odpowiedzialno$¢ prawng, nawet w razie przestrzegania
wszystkich wytycznych zawartych w tym dokumencie.

1.2. Zawartosc opakowania

Opakowanie zawiera nastepujgce przedmioty:
* Skrzynke sterowniczg OEM Control Box
* Niniejszy dokument
* Czterostykowe ztgcze zenskie WAGO 831
* Wspornik odcigzajacy kabel

1.3. Dane firmy

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

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

2.1. Codzienne czyszczenie

Kurz/brud/olej mozna zetrze¢ ramienia robota i/lub sterownika uczenia za pomoca Scierki i jednego z
nastepujgcych srodkéw czyszczacych: woda, 70% alkohol izopropylowy, 10% alkohol etylowy lub 10% nafta.
W rzadkich przypadkach na przegubach mogg by¢ widoczne bardzo mate ilosci smaru. Nie ma to wptywu na
dziatanie, uzytkowanie ani trwato$¢ przegubu.

2.1.1. Dodatkowe czyszczenie

Ze wzgledu na dodatkowe skupienie na czyszczeniu robota, Universal Robots zaleca czyszczenie 70%
alkoholem izopropylowym.

1. Przetrzec robota twardg, skrecong scierkg z mikrofibry i 70% alkoholem izopropylowym.

2. Pozostawi¢ 70% alkohol izopropylowy na robocie na 5 minut, a nastepnie wyczysci¢ go zgodnie ze
standardowg procedurg czyszczenia.

NIE STOSOWAC WYBIELACZA. W zadnym rozciefczonym roztworze czyszczacym nie wolno uzywaé
wybielacza.

OEM Control Box Podrecznik instalacji
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3. Bezpieczenstwo

3.1. Typy komunikatow bezpieczenstwa

Opis Komunikaty bezpieczenstwa stuzg do podkreslania waznych informacji. Przeczytaj wszystkie
wiadomosci, aby zapewni¢ bezpieczenstwo i zapobiec obrazeniom personelu i
uszkodzeniom produktu. Typy komunikatéw bezpieczenstwa zdefiniowano ponizej.

®© - B B B B

@ & 6

OSTRZEZENIE

Wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktorej skutkiem moze by¢ $Smier¢ lub
powazne obrazenia.

OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Wskazuje niebezpieczng sytuacje elektrycznag, ktora, jesli sie jej nie uniknie,
moze spowodowac¢ smier¢ lub powazne obrazenia.

OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA

Wskazuje niebezpieczng gorgca powierzchnig, ktéra moze spowodowac
obrazenia w wyniku kontaktu i bliskosci bez dotykania.

PRZESTROGA

Wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktora, jesli sig jej nie uniknie, moze
skutkowac¢ obrazeniami.

UZIEMIENIE

Wskazuje uziemienie.

UZIEMIENIE OCHRONNE

Wskazuje uziemienie ochronne.

INFORMACJA

Wskazuje na ryzyko uszkodzenia sprzetu i/lub na informacje, ktére nalezy
odnotowac.

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE

Wskazuje bardziej szczegotowe informacje, z ktérymi nalezy zapoznac sie
w podreczniku.

Podrecznik instalaciji

OEM Control Box
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3.2. Ogodlne srodki ostroznosci dotyczace
bezpieczenstwa

Przed instalacjg lub obstugg skrzynki sterowniczej OEM Control Box nalezy zapoznac sie z ponizszymi
ogolinymi komunikatami dotyczgcymi bezpieczenstwa. Wiecej informacji na temat bezpieczenstwa zawiera
rozdziat Bezpieczenstwo w podreczniku uzytkownika Universal Robots.

Q OSTRZEZENIE
Brak weryfikacji i walidacji zabezpieczen i funkcjonalnosci moze skutkowac¢ $miercig lub
ciezkim urazem.

* Upewnij sie, ze wszystkie sposoby ograniczania ryzyka dziatajg w zamierzony sposob
i zapewniajg wymagane ograniczenie ryzyka.

é OSTRZEZENIE
Nieprzeprowadzenie oceny ryzyka przed instalacjg i obstugg moze spowodowac obrazenia
personelu lub uszkodzenie sprzetu.

* Przed instalacja i eksploatacjg nalezy przeprowadzi¢ ocene ryzyka.

* Nalezy zapoznac sie z podrecznikiem uzytkownika UR oraz instrukcjg serwisowg UR.

Q OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Wykonywanie instalacji lub konserwacji urzgdzen podtgczonych do zrédta zasilania moze
doprowadzi¢ do porazenia prgdem elektrycznym.

* Przed przystgpieniem do instalacji lub konserwaciji nalezy upewnic sig, ze urzadzenie
jest odtgczone od zrodia zasilania.

é PRZESTROGA
Nieprawidtowe wykonanie instalacji lub konserwacji moze skutkowac¢ uszkodzeniem sprzetu
lub urazami cielesnymi u personelu.

* Instalacje, uruchomienie i konserwacje moze wykonywac jedynie wykwalifikowany
personel.

* Nalezy zapoznac sie z podrecznikiem uzytkownika UR oraz instrukcjg serwisowg UR.

L UZIEMIENIE

= Nieprawidtowe podtgczenie przewoddw zrodta zasilania lub uziemienia moze skutkowac
uszkodzeniem sprzetu lub urazem cielesnym.
Gwarancja nie obejmuje szkdd spowodowanych nieprawidtowym potgczeniem zrédta
zasilania. Przed rozpoczeciem uzytkowania nalezy:

* Upewnic sig, ze kable zrodta zasilania sg prawidtowo podtgczone.

* Upewnic sie, ze uziemienie jest prawidtowo podigczone.

OEM Control Box Podrecznik instalacji
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INFORMACJA
Wytadowania elektrostatyczne (ESD) mogg uszkodzi¢ wrazliwe elementy w skrzynce
sterowniczej OEM Control Box.

* Podczas pracy z interfejsami elektrycznymi skrzynki sterowniczej OEM Control Box
nalezy zawsze nosi¢ opaske uziemiajgcg ESD na nadgarstku.

Podrecznik instalaciji OEM Control Box
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4. Instalacja elektryczna: wariant AC

W tej sekcji opisano, jak podtgczy¢ skrzynke sterowniczg OEM Control Box do zrodta zasilania prgdem
przemiennym.

C} OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Wykonywanie instalacji lub konserwacji urzgdzen podtgczonych do zrodta zasilania moze
doprowadzi¢ do porazenia prgdem elektrycznym.

* Przed przystgpieniem do instalacji lub konserwacji nalezy upewni¢ sig, ze urzadzenie
jest odigczone od zrédta zasilania.

Aby uzyskac¢ informacje na temat podtgczania produktu do zrédta zasilania prgdem statym, patrz 5 Instalacja
elektryczna: wariant DC na stronie 16.

Informacje na temat specyfikacji elektrycznych zawiera sekcja 8.1 Parametry techniczne na stronie 28.

4.1. Wymagane przedmioty

Do podtgczenia przewoddw potrzebne sg nastepujgce przedmioty:
* Czterostykowe ztgcze zenskie WAGO 831 (dotgczone do skrzynki sterowniczej OEM Control Box).
* Wkretak z ptaskim tbem, teb 5,5 x 0,8 mm. Na przyktad: WAGO 210-721.

* Trzy przewody z tulejkami oznacznikowymi.

Ponizsza ilustracja przedstawia wymagane przedmioty.

O

1 | Narzedzie z ptaskim tbem 2 | Ztacze zenskie WAGO (przedstawiono
AC)

3 | Przewdd z tulejkg oznacznikowg

OEM Control Box Podrecznik instalacji
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4.2. Jak podfaczyc przewody do ztacza

W tej sekcji opisano sposéb podigczania przewodow do ztgcza za pomocg dzwigni blokujgcych:
1. WIio6z wkretak do ptaskiej szczeliny obok otworu w ztgczu.

2. Wcisnij wkretak, az zacisk wewnatrz otworu sie otworzy. Trzymaj wkretak w szczelinie jak na ilustraciji.

— ey

3. Wtoz tulejke oznacznikowg przewodu do otwartego otworu.

4. Upewnij sie, ze tulejka oznacznikowa przewodu jest mocno osadzona, wyjmij wkretak, aby zamknag¢
otwor.

4 3. Okablowanie zrodta zasilania: AC

Przewody nalezy podtgczy¢ do ztgcza zgodnie z ponizszym schematem.

1 Uziemienie
3 | Linia

Aby podtaczyc¢ skrzynke sterowniczg OEM Control Box do zrédta zasilania:
1. Do zlgcza nalezy podtgczy¢ nastepujgce przewody: zera, fazy i uziemienia.

2. Podtgcz przewod zera i fazy do gtownego zrédta zasilania. Podtgcz przewod uziemiajgcy do uziemienia
obiektu.

3. Podtacz ztgcze do gniazda zasilania w skrzynce sterowniczej OEM Control Box.

INFORMACJA
Podtgczenie przewoddw do stykdéw bez etykiet moze zaktoci¢ dziatanie robota.

* Nie wolno podtgczac przewodow do stykow bez etykiet.

Podrecznik instalaciji OEM Control Box
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4.4, Potgczenie robota

Przedstawione ponizej ztgcze ramienia robota znajduje sie obok ztgcza zasilania. Szczegoétowe informacje na
temat podtgczania kabla ramienia robota mozna znalez¢ w podreczniku uzytkownika Universal Robots.

e

Wi
WAL

1 | Ztgcze ramienia robota

2 | Ztgcze OEM skrzynki sterowniczej

3 | Zlgcze ramienia robota (e-Series)

4 | Zigcze OEM skrzynki sterowniczej (e-
Series)

4.5, Instalacja wytacznika automatycznego

Aby zabezpieczy¢ ztgcze wejscia zasilania, nalezy uzy¢ dwustykowego wytgcznika, poniewaz moze on by¢
uzywany rowniez jako przetgcznik. Jesli uzywany jest bezpiecznik topikowy, miedzy bezpiecznikiem a
zlgczem wejscia zasilania nalezy zainstalowac przetgcznik dwustykowy.

OEM Control Box

Podrecznik instalaciji
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Ponizsza ilustracja przedstawia schemat okablowania wyfgcznika.

- T
- 4 % 2
: )
: \:\ o
s
| 1 | Wejscie zasilania OEM | 2 | Wytacznik automatyczny

Q PRZESTROGA
Niezainstalowanie odpowiednich bezpiecznikéw topikowych lub automatycznych moze
skutkowa¢ uszkodzeniem sprzetu lub urazami personelu.

* Instalacje nalezy wykonac¢ zgodnie z normg IEC 60364.

Podrecznik instalaciji OEM Control Box
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5. Instalacja elektryczna: wariant DC

W tej sekcji opisano, jak podtgczy¢ skrzynke sterowniczg OEM Control Box do zrodta zasilania prgdem
statym.

C} OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Wykonywanie instalacji lub konserwacji urzgdzen podtgczonych do zrodta zasilania moze
doprowadzi¢ do porazenia prgdem elektrycznym.

* Przed przystgpieniem do instalacji lub konserwacji nalezy upewni¢ sig, ze urzadzenie
jest odigczone od zrédta zasilania.

Aby uzyskac¢ informacje na temat podtgczania produktu do zrédta zasilania prgdem przemiennym, patrz 4
Instalacja elektryczna: wariant AC na stronie 12.

Informacje na temat specyfikacji elektrycznych zawiera sekcja 8.1 Parametry techniczne na stronie 28.

5.1. Wymagane przedmioty

Do podtgczenia przewoddw potrzebne sg nastepujgce przedmioty:
* Czterostykowe ztgcze zenskie WAGO 831 (dotgczone do skrzynki sterowniczej OEM Control Box).
* Wkretak z ptaskim tbem, teb 5,5 x 0,8 mm. Na przyktad: WAGO 210-721.

* Trzy przewody z tulejkami oznacznikowymi.

Ponizsza ilustracja przedstawia wymagane przedmioty.

1 | Narzedzie z ptaskim tbem 2 | Zkgcze zenskie WAGO (przedstawiono
DC)

3 | Przewdd z tulejkg oznacznikowag

OEM Control Box Podrecznik instalacji
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5.2. Jak podtaczyc przewody do ztgcza

W tej sekcji opisano sposéb podigczania przewodow do ztgcza za pomocg dzwigni blokujgcych:

1. WIio6z wkretak do ptaskiej szczeliny obok otworu w ztgczu.

2. Wcisnij wkretak, az zacisk wewnatrz otworu sie otworzy. Trzymaj wkretak w szczelinie jak na ilustraciji.

3. Wtoz tulejke oznacznikowg przewodu do otwartego otworu.

4. Upewnij sie, ze tulejka oznacznikowa przewodu jest mocno osadzona, wyjmij wkretak, aby zamknag¢

otwor.

5.3. Okablowanie zrodta zasilania: DC

Przewody nalezy podtaczyc¢ do ztgcza zgodnie z ponizszym schematem.

1 Uziemienie

3 | Dodatni

sterowniczej OEM Control Box.

zrodta zasilania.

INFORMACJA
Odwrdécenie polaryzacji zrodta pradu statego powoduje trwate uszkodzenie skrzynki

Gwarancja nie obejmuje strat materialnych spowodowanych nieprawidtowym podtgczeniem

* Przed podtgczeniem zrodia zasilania nalezy sprawdzi¢ prawidtowo$¢ biegunowosci.

Podrecznik instalaciji
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Aby podtgczy¢ skrzynke sterowniczg OEM Control Box do zrédta zasilania:
1. Do ztgcza nalezy podigczy¢ nastepujgce przewody: zera, fazy i uziemienia (jesli jest obstugiwany).

2. Przewdd uziemienia nalezy podtgczy¢ do uziemienia obiektu, jesli aplikacja obstuguje takie potgczenie.
Podtgcz przewody ujemny i dodatni do zrédta pradu statego. Nalezy upewnic sie, ze biegunowos$¢ jest
prawidtowa.

3. Podtacz zigcze do gniazda zasilania w skrzynce sterowniczej OEM Control Box.

INFORMACJA
Podtgczenie przewodow do stykéw bez etykiet moze zakidci¢ dziatanie robota.

* Nie wolno podtgczac przewodow do stykow bez etykiet.

5.3.1. Obwod ptynnego rozruchu

Gdy skrzynka sterownicza OEM Control Box jest podtgczona do zrédta pragdu statego, poczatkowy prad
rozruchowy moze osiggng¢ nawet 400 A przez 200 ps. Moze to spowodowac uszkodzenie zrodta pradu
statego lub wytgczenie innej podtgczonej do niej elektroniki.

* W przypadku korzystania ze zrédta pradu statego nalezy zainstalowa¢ obwdd ptynnego rozruchu.

OEM Control Box Podrecznik instalacji
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5.4. Potaczenie robota

Przedstawione ponizej ztgcze ramienia robota znajduje sie obok ztgcza zasilania. Szczegoétowe informacje na
temat podtgczania kabla ramienia robota mozna znalez¢ w podreczniku uzytkownika Universal Robots.

e

Wi
WAL

|

1 | Ztacze ramienia robota 2 | Ztacze OEM skrzynki sterowniczej
3 | Zlgcze ramienia robota (e-Series) 4 | Zigcze OEM skrzynki sterowniczej (e-
Series)

5.5. Instalacja wytacznika automatycznego

Aby zabezpieczy¢ ztgcze wejscia zasilania, nalezy uzy¢ dwustykowego wytgcznika, poniewaz moze on by¢
uzywany rowniez jako przetgcznik. Jesli uzywany jest bezpiecznik topikowy, miedzy bezpiecznikiem a
zlgczem wejscia zasilania nalezy zainstalowac przetgcznik dwustykowy.

Podrecznik instalaciji OEM Control Box

Copyright © 2019-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2019-2025, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

R
UNIVERSAL ROBOTS

Ponizsza ilustracja przedstawia schemat okablowania wyfgcznika.

I R ——— :

- )
e X—
; ' o
: \:\ ©O
s
| 1 | Wejscie zasilania OEM | 2 | Wytacznik automatyczny

Q PRZESTROGA
Niezainstalowanie odpowiednich bezpiecznikéw topikowych lub automatycznych moze
skutkowa¢ uszkodzeniem sprzetu lub urazami personelu.

* Instalacje nalezy wykonac¢ zgodnie z normg IEC 60364.

OEM Control Box Podrecznik instalacji
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6. Instalacja mechaniczna

6.1. Wytyczne dotyczace srodowiska pracy

Aby zapewni¢ niezawodne dziatanie skrzynki sterowniczej OEM Control Box, nalezy postepowac zgodnie z
ponizszymi wytycznymi:

* Chroni¢ przed kurzem i brudem.
* Przechowywac z dala od wody, rozpuszczalnikow i chemikaliow.

* Utrzymuj temperature otaczajgcego powietrza doptywajgcego do skrzynki sterowniczej OEM Control
Box w zakresie 0-50°C.

* Utrzymywac temperature aluminiowej ramy sterownika w zakresie 0-65°C.

©.2. Montaz skrzynki sterownicze] OEM Control Box

Uzyj wyréznionych ponizej uchwytéw montazowych, aby zamontowaé¢ OEM Control Box. W zaleznosci od
wersji, OEM Control Box moze wygladac nieco inaczej niz na ponizszej ilustraciji.

Zadne réznice zewnetrzne nie majg wptywu na funkcjonalnosé.

R i
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ol
POWER CONTROLLER § -
HS

POWER ROBOT ARM

‘EXTENSION 8US
N
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Wymiary produktu podano w sekcji 8.1 Parametry techniczne na stronie 28.

Rysunki wymiarowe znajdujg sie w sekgcji 8.4 Rysunki wymiarowe [mm] na stronie 29.

Podrecznik instalaciji OEM Control Box
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Nalezy sie upewni¢, ze wokot skrzynki sterowniczej jest wystarczajgco duzo miejsca na kable i cyrkulacja
powietrza jest wystarczajgca.

Zalecane jest zachowanie co najmniej 50 mm miejsca wokot wlotu i wylotu powietrza i nalezy rozwazy¢
wyeliminowanie recyrkulacji powietrza.

Aby uzyskac¢ wiecej informacji na temat rozpraszania ciepta, patrz 8.3 Rozpraszanie ciepta jednostki
sterujgcej na stronie 28. Ponizsza ilustracja przedstawia przeptyw powietrza.

) |
L]

) |
- —) UNIVERSAL ROBOTS

POWER CONTROLLER {1 (2|2 2z s/s =
{

--q POWER ROBOT ARM iﬁ :’ >- Ei |
® CCEEEELL LD
o —) | i HEBEE :
AN =B 8 o« ) ?‘EII = |
- - o =

EXTENSION BUS

f E OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA

Niewystarczajgcy przeptyw powietrza lub recyrkulacja cieptego powietrza mogg skutkowaé
przegrzaniem i wytgczeniem skrzynki sterowniczej OEM Control Box.

6.2.1. Uziemienie

Obudowa OEM Control Box jest elektrycznie podigczona do styku uziemienia ztgcza zrédta zasilania. Kazda
przewodzgca powierzchnia montazowa musi by¢ rowniez podtgczona do uziemienia.

OEM Control Box Podrecznik instalacji
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/. Podtgczanie urzadzen zewnetrznych

/.1. Porty do podfaczania urzadzen zewnetrznych

Na spodniej stronie skrzynki sterowniczej OEM Control Box znajduje sie wspornik z portami do podtgczania
urzgdzen zewnetrznych. Ponizsza ilustracja przedstawia wspornik.

1 | Port sterownika uczenia 2 | Gniazdo karty SD
3 | Port Ethernet 4 | Porty USB
5 | Mini DisplayPort 6 | Minibezpiecznik ptytkowy 10 A

Opisy portdw przedstawia ponizsza tabela.

Port Opis
Port do podtgczenia sterownika uczenia (sterownik uczenia sprzedawany jest
osobno).

Umozliwia podtgczenie urzagdzen zewnetrznych obstugujgcych protokoty MODBUS,
Ethernet/IP lub PROFINET.

Porty USB Umozliwiajg podtgczenie urzgdzen USB, takich jak mysz, klawiatura, dysk USB.

Do podtgczania monitora. Wyjsciowy strumien wideo pokazuje to samo, co
wyswietlacz na sterowniku uczenia. Obstugiwane typy ztgczy:

Sterownik uczenia

Ethernet

Mini DisplayPort * DP (potaczenie bezposrednie).
* Aktywne DVI (przy uzyciu aktywnego konwertera DP na DVI).
* Aktywne HDMI (przy uzyciu aktywnego konwertera DP na HDMI).

Minibezpiecznik Do podtaczania bezpiecznika. Bezpiecznik musi by¢ oznaczony symbolem UL i mie¢
ptytkowy 10 A prad znamionowy 10 A.
Karta SD Karta SD znajduje sie juz w porcie karty SD.

INFORMACJA
Wyjecie karty SD w trakcie pracy moze uszkodzic¢ system. Nie wolno wyjmowac karty SD.

/.1.1. Podtaczanie myszy, klawiatury lub monitora

Do podtaczania klawiatury lub myszy stuzy port USB.

Do podtaczenia monitora nalezy uzy¢ ztgcza mini DisplayPort.

Podrecznik instalaciji OEM Control Box
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/.2. Jak podtaczyc sterownik uczenia

/.2.1. Aby podtaczyc sterownik uczenia

INFORMACJA
Nie wolno podfgczac ani odtgczac sterownika uczenia przy wigczonym zasilaniu skrzynki
sterowniczej. Grozi to uszkodzeniem skrzynki sterownicze;j.

INFORMACJA
Nadmierne naprezenie w porcie na skrzynce sterowniczej OEM Control Box moze
skutkowaé uszkodzeniem ztgcza sterownika uczenia i zaktdci¢ jego funkcjonalnosc.

* Nalezy unikac ciggniecia i/lub wywierania bocznych naciskéw na kabel sterownika
uczenia podczas instalacji.

* Nalezy unika¢ przesuwania ztgcza kabla sterownika uczenia, gdy kabel jest
podfgczany do portu sterownika uczenia.

1. Wytgcz zasilanie skrzynki sterowniczej. Podtgcz ztgcze kabla sterownika uczenia do portu sterownika
uczenia.

2. Sterownik uczenia wigcza sie w stanie btedu i wtgczane sg hamulce ramienia robota.
Ponownie zainicjuj, aby skasowac stan btedu.

3. Po ponownym uruchomieniu sterownika uczenia wyjdz z ekranu startowego interfejsu PolyScope.

4. W interfejsie PolyScope, w obszarze Nagtowek dotknij pozyciji Instalacja i wybierz pozycije
Bezpieczenstwo.
5. W sekcji Bezpieczenstwo dotknij pozycji Sprzet.

6. W menu rozwijanym Sterownik uczenia wybierz opcje Tak.
Jesli wyswietlony zostanie monit o uzycie hasta, wpisz hasto bezpieczerfstwa i dotknij przycisku
Odbloku;.

OEM Control Box Podrecznik instalacji
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| I ll ? $ n E <unnamed:>
] | = 7= default
Run  Program |lnstallstien|  Move o Log

Select available hardware

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

O Power off Speed | 0% Sirmulation .

/.3. Jak uzywac sterowania zdalnego i sterowania
lokalnego

/.3.1. Aby wigczyC sterowanie zdalne

1. W interfejsie PolyScope, w obszarze Nagtowek dotknij menu Hamburger.
2. Wybierz pozycje Ustawienia, dotknij pozycji System, a nastepnie wybierz opcje Zdalne sterowanie.
3. Na ekranie Zdalne sterowanie wybierz opcje Wiacz, aby aktywowac zdalne sterowanie.

Aby aktywowac¢ sterowanie lokalne, w sekcji Nagtéwek dotknij ikony Zdalne sterowanie i wybierz opcje
Sterowanie lokalne.

/.4. Urzadzenia zezwalajgce

/.4.1. Podtaczanie urzadzenia zezwalajacego

@ INFORMACJA
Sterownik uczenia z 3PE nie jest objety ceng zakupu skrzynki sterowniczej OEM, wiec nie
zapewnia funkcjonalnosci urzadzenia zezwalajgcego.
Korzystanie z robota UR20 lub UR30 wymaga zewnetrznego urzgdzenia zezwalajgcego lub
sterownika uczenia z 3PE w zasiegu aplikacji robota podczas programowania lub uczenia.
Patrz ISO 10218-2.

Zabezpieczenie OEM Control Box obstuguje nastepujgce konfiguracje urzadzenia zezwalajgcego:

Podrecznik instalaciji OEM Control Box
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* Sterownik uczenia 3PE
* Zewnetrzne tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajgce

* Zewnetrzne tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajace i sterownik uczenia z 3PE

Standardowy sterownik uczenia nie jest obstugiwany przez UR20 i roboty UR30.

Ponizszy rysunek pokazuje sposob podigczenia 3-pozycyjnego urzgdzenia zezwalajgcego

Confijurabl Inputs 3-Fosition Switch
24V 24v |H T
cio| m<ls | W .

24v |24\ m — ]
cl |[Eecisil
PMOIEN C —
ciz|[m|| ¢e[m

24v [m||2}v|m

ciz ||| cy

Uwaga: dwa kanaty wejsciowe dla sygnatu wejsciowego trojpozycyjnego urzgdzenia zezwalajgcego maja
tolerancje rozbieznosci wynoszgcg jedng sekunde.

Aby podigczy¢ urzadzenie zezwalajgce do robota UR20/UR30:

* Podiacz trojpozycyjne urzadzenie zezwalajgce poprzez port skrzynki sterowniczej (patrz 7.1 Porty do
poditgczania urzgdzen zewnetrznych na stronie 23).

lub

* Podtacz tréjpozycyjne urzadzenie wigczajgce (patrz 7.1 Porty do podigczania urzgdzen
zewnetrznych na stronie 23) i przetgcznik trybu pracy (patrz 7.1 Porty do podtgczania urzgdzen
zewnetrznych na stronie 23).

Petne, szczegdtowe informacje na temat konfiguracji elektrycznych zawiera sekcja Interfejs elektryczny w
podreczniku uzytkownika UR dostepnym do pobrania pod adresem: myur.universal-robots.com/manuals

/.4.2. Podfaczanie przetacznika trybu pracy

Korzystanie z tréjpozycyjnego urzgdzenia zezwalajgcego wymaga uzycia przetgcznika trybu pracy.

Ponizsza ilustracja pokazuje, jak podtgczy¢ przetgcznik trybu pracy.

Confiurablff Inputs Operational mode Switch
24vl| H||24v | =
cioj|m||{cia [ T

24v|| H||24v | —
crj|/H||icis (H

24v|| B |24v [H —
cl2{| s |l

24v Ml ||24VY W

cl3 | ECI7 N
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/.5. Zdalne sterowanie wigczaniem/wyfaczaniemi
zatrzymanie awaryjne

Skrzynka sterownicza OEM Control Box wymaga zdalnego sterowania wtgczaniem/wytgczaniem i przycisku
zatrzymania awaryjnego. W ponizszych sekcjach opisano, jak zainstalowac je za pomocg portow we/wy.

/7.5.1. Podtaczanie sterowania wtgczaniem/wytaczaniem

Ponizsze obrazy pokazujg sposob podtgczenia zdalnego sterowania wigczaniem/wytgczaniem.

il

= [0

o
e | []1@
OFF| P

| 1 | Status: wt. | 2 | Status: wyt.

/.5.2. Podtaczanie zdalnego zatrzymania awaryjnego

Jesli sterownik uczenia z domysinym przyciskiem zatrzymania awaryjnego nie jest podigczony do skrzynki
sterowniczej, nalezy zainstalowac zewnetrzny przycisk zatrzymania awaryjnego (E-stop).

Ponizsza ilustracja przedstawia minimalng wymagang instalacje przycisku zatrzymania awaryjnego.

Safety

24V \M
H ........ g
4

24V
El1
24V S
sl0
24V
si

Emergency Stop

Safeguard Stop
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3. OEM Control Box Dane techniczne

3.1. Parametry techniczne

Rozmiar skrzynki sterowniczej
OEM Control Box (szer. x wys. x gt.)

Masa skrzynki sterowniczej OEM Control | AC: 4,7 kg (10,4 Ib)

451 mm x 150 mm x 168 mm

Box DC:4,3kg (9,51b)
Porty we/wy skrzynki sterowniczej 16 cyfrowych wejs¢, 16 cyfrowych wyjs¢, 2 analogowe
OEM Control Box wejscia, 2 analogowe wyjscia

Zasilacz skrzynki sterowniczej

OEM Control Box 24V, maks. 2 A

8.2. Specyfikacje elektryczne

Wariant AC
Wiasciwosé Min. Typowe Maks. Jednostka
Napiecie wejsciowe 90 100-240 264 VAC
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny
(przy 90-200 V) 15 16 A
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny 3 i 16 A
(przy 200-265 V)
Czestotliwos¢ wejsciowa 47 - 440 Hz
Moc w stanie gotowosci - - <1,5 w
Wariant DC
Wiasciwosé Min. Typowe W ELCH Jednostka
Napiecie wejsciowe 19 24 -48 72 vV DC
Moc w stanie gotowosci - - <7 w
Bezpiecznik zewnetrzny - - 100 A
Poczatkowy prad rozruchowy (200) - - 400 A

3.3. Rozpraszanie ciepta jednostki sterujace]

Typ robota Maks. Rozpraszanie ciepta
UR20i UR30 350 W
UR16ei UR10e 130W
UR5e i UR3e 100w

OEM Control Box Podrecznik instalaciji
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3.4. Rysunkiwymiarowe [mm]
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9. Rozwigzywanie problemow

9.1. OEM Control Box — wariant AC

Skrzynka sterownicza nie wtgcza Sprawdz, czy zrodto zasilania jest prawidtowo podtgczone (patrz 4.3
sie. Okablowanie zrédta zasilania: AC na stronie 13).

Skrzynka sterownicza wtgcza sie na | Nacisniecie przycisku zasilania na dtuzej niz 5 sekund wytgcza

kilka sekund, a nastepnie wytgcza skrzynke sterowniczg. Przycisk nalezy naciska¢ przez tylko 1-2

sie. sekundy.

* Sprawdz, czy napiecie wejsciowe miesci sie w granicach
specyfikacji (patrz 8.1 Parametry techniczne na stronie 28)

Dziatanie robota jest niestabilne. ] L _ . .
* Nalezy sprawdzi¢ uziemienie (unika¢ petli zwarciowych

doziemia i poluzowanych Srub).

9.2. OEM Control Box — wariant DC

Objaw Mozliwe rozwigzanie

* Sprawdz, czy zrddio zasilania jest prawidtowo podtgczone (patrz

) ) 5.3 Okablowanie zrédta zasilania: DC na stronie 17).
Skrzynka sterownicza nie

wiacza sie. * Upewnij sig, ze biegunowosc ztgcza zrodta pradu statego jest

prawidtowa. Odwrdcenie polaryzacji powoduje trwate uszkodzenie
skrzynki sterowniczej OEMControlBox.

Skrzynka sterownicza wigcza Nacisnigcie przycisku zasilania na diuzej niz 5 sekund wytgcza skrzynke
sie na kilka sekund, a nastepnie | sterowniczg.

wylgcza sie. Przycisk nalezy naciskac przez tylko 1-2 sekundy.

* Sprawdz, czy napiecie wejsciowe DC miesci sie w granicach
Skrzynka sterownicza nie specyfikacji podanych w punkcie 8.1 Parametry techniczne na
wiacza sie lub dziatanie robota stronie 28.
jest niestabilne. * Sprawdz, czy zasilanie pradem statym wystarczy, aby zapewnic

poczgtkowy prad systemowi.

Petne, szczegotowe informacje na temat konfiguracji elektrycznych zawiera sekcja Interfejs elektryczny w
podreczniku uzytkownika UR dostepnym do pobrania pod adresem: myur.universal-robots.com/manuals

OEM Control Box Podrecznik instalaciji
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10. Wspornik odcigzajacy kabel

Wspornik zapewnia odcigzenie kabla, gdy sterownik uczenia jest w uzyciu podczas normalnej pracy.

10.1. OEM Control Box AC

Aby zainstalowa¢ wspornik odcigzajgcy kabel i uzy¢ go

B -

1. Zdejmij przelotke 2. Wykre¢ srube
5 <

< -

ﬂ@\;‘gy

fa)

3. Oczys¢ obszar roztworem alkoholu i pozwol, aby
alkohol odparowat.

S e
<

4@\&,

4. Zdejmij folie ochronng z plastra samoprzylepnego

<

6. Dokre¢ dotgczong srube (moment dokrecania 1

5. Wyréwnaj wspornik za pomocga dotgczonej sSruby Nm)

Podrecznik instalacji OEM Control Box
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7. Podtacz kabel sterownika uczenia

10.2. OEM Control Box DC

Aby zainstalowac¢ wspornik odcigzajgcy kabel i uzy¢ go

1. Zdejmij przelotke

3. Zdejmij folie ochronng z plastra samoprzylepnego

8. Zamocuj kabel sterownika uczenia za pomoca
dotgczonych opasek zaciskowych

2. Oczys¢ obszar roztworem alkoholu i pozwol, aby
alkohol odparowat.

4. Wyroéwnaj wspornik za pomoca otworu na srube

OEM Control Box

Podrecznik instalaciji
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5. Podtacz kabel sterownika uczenia

6. Zamocuj kabel sterownika uczenia za pomoca
dotgczonych opasek zaciskowych

Podrecznik instalaciji
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11. Certyfikaty

Ta sekcja zawiera informacje o certyfikatach i deklaracjach waznych dla robotéw Universal Robots ze
sterownikami OEM.

11.1. Materiaty opakowaniowe

Wedtug naszych dostawcow, materiaty opakowaniowe robotéw e-Series firmy Universal Robots sg zgodne z
dunskimi wymogami ISMPM-15 dotyczgcymi materiatdw do produkcji opakowan drewnianych i zostaty
odpowiednio oznakowane.

11.2. Certyfikaty jakosci

Roboty Universal Robots nieustannie sg testowane wewnetrznie oraz poddawane procedurom badania na
koniec procesu produkcji. Procesy testowe robotéw UR sg bezustannie analizowane i ulepszane.

11.3. Deklaracje wedtug dyrektyw UE

Roboty Universal Robots sg certyfikowane zgodnie z nastepujgcymi dyrektywami.

* 2006/42/WE — dyrektywa maszynowa (MD)
Zgodnie z dyrektywg maszynowg 2006/42/WE, roboty Universal Robots sg czesciowo ukohczonymi
maszynami i nie majg znaku CE.
Deklaracja zgodnosci zgodnie z 2006/42/WE zatgcznik |l 1.B. znajduje sie w sekcji Deklaracje
zgodnosci UE below i Deklaracje zgodnosci UE below.

* 2011/65/UE — ograniczenie stosowania niektérych substancji niebezpiecznych (RoHS)
Patrz sekcja Sprzet elektryczny i elektroniczny (RoHS) w Chinach na stronie 40.

* 2012/19/UE - dyrektywa ws. zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego (WEEE)
Informacje na temat utylizacji zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego znajduja sie w
rozdziale 7, Utylizacja i Srodowisko w instrukcji obstugi robota.

Deklaracje zgodnosci UE

OEM Control Box Podrecznik instalacji
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) Ttumaczenie oryginalnej

instrukcji

Universal Robots A/S

Manufacturer: Energivej 51,

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 51, DK-5260 Odense S

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

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).

Product and Function: 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.

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

Model OEMAC
and UR3e OEM DC, UR5e OEM DC, UR7e OEM DC, UR10e OEM DC, UR12e OEM DC, UR16e
Serial Number OEMDC

Starting XY20215000000 and higher

Factory Variantyear o_ggries 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e, 1=UR12e, 2=UR10e
(12kg payload), 6 = UR16e gequential 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.

Incorporation:

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).

The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.34,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.5,1.5.10,1.7.2,
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 VIl 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:

(1) EN ISO 13732-1:2008 as applicable, (I)(Il) EN 60204-1:2018 as applicable, (1l) EN 60664-1:2007, (I1) EN 61140:2002/A1:2006
Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) 1ISO 9409-1:2004, (11) 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

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

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.

N7 e
Odense Denmark, 10 January 2024 L:f‘i%'f'-f( W/ e %’:';;5,6,_

Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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R
UNIVERSAL ROBOTS

Deklaracja wtgczenia UE (doi) (zgodnie z zatgcznikiem Il B do dyrektywy 2006/42/WE) Ttumaczenie

oryginalnej instrukgc;ji

Producent:

Universal Robots A/S
Energivej 25, DK-5260 Odense S Dania

Osoba w spotecznosci
majgca autoryzacje do
sporzadzenia pliku
technicznego:

David Brandt, specjalista ds. technologii, R&D
Universal Robots A/S,
Energivej 25, DK-5260 Odense S

Opis oraz oznaczenia identyfikacyjne czesciowo ukonczonych maszyn:

Produkt i jego
przeznaczenie:

Wielofunkcyjny wieloosiowy manipulator robota przemystowego ze skrzynka
sterowniczg OEM i sterownikiem uczenia 3PE lub bez niego. Funkcja jest
okreslana przez ukornczong maszyne (aplikacje robota lub gniazdo z
narzedziem/chwytakiem, przeznaczeniem i programem aplikacji).

Model i numer seryjny

UR20 i UR30: ponizej przytoczonych norm i tej deklaracji obejmuja:
poczgwszy od 2023 6 8 00000

rok gerig 8=UR2; 9=UR30 nymeracja kolejna, co roku rozpoczynajaca sie od 0

Wdrozenie

Urzadzenia UR20 i UR30 firmy Universal Robots ze skrzynkg sterowniczg
OEM mozna wprowadzi¢ do eksploatacji jedynie po zintegrowaniu ich z
ukonczong maszyng (aplikacjg robota lub gniazda), ktéra spetnia wymogi
dyrektywy maszynowej i innych stosownych dyrektyw.

Niniejszym oswiadcza sie, ze produkty, tak jak sg dostarczone, spetniajg wymogi dyrektyw opisanych
szczegotowo ponizej. Gdy ta nieukoniczona maszyna zostanie zintegrowana i stanie sie ukonczong
maszynag, integrator odpowiada za ustalenie, ze ukonczona maszyna spetnia wymogi wszystkich
obowigzujgcych dyrektyw i ma deklaracje zgodnosci.

|. Dyrektywa maszynowa

Spetnione zostaty nastepujgce podstawowe wymogi:
1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.25,1.26,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2, 1.5.5,

2006/42/WE
1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3, 4.1.3, zatgcznik VI. Niniejszym o$wiadcza sie, ze
odpowiednia dokumentacja techniczna zostata sporzadzona zgodnie z Czescig B
Zatgcznika VII dyrektywy maszynowe;.

Il. Dyrektywa

niskonapieciowa Patrz dyrektywa niskonapieciowa i normy zharmonizowane uzyte ponize;.

2014/35/UE

glo 1?;;%‘;32’ aEMC Patrz dyrektywa EMC i normy zharmonizowane uzyte ponizej.

Patrz zastosowane normy zharmonizowane, o ktérych mowa w art. 7 ust. 2 dyrektywy maszynowe;j i

niskonapigciowej oraz art. 6 dyrektywy EMC: ;) en 150 13732-1:2008 w stosownych przypadkach, (1) (Il) EN 60204-
1:2018 w stosownych przypadkach, (II) EN 60664-1:2007, (I1) EN 61140:2002/A1:2006

Odwotania do innych zastosowanych norm oraz specyfikacji technicznych:
(1) 1ISO 9409-1:2004, (I1) EN 60320-1:2021, (I1) EN 61784-3:2010 [SIL2]

Producent lub jego upowazniony przedstawiciel przekazuje odpowiednie informacje dotyczgce maszyny
nieukonczonej w odpowiedzi na uzasadniony wniosek wtadz krajowych. Zatwierdzenie petnego systemu
zapewnienia jakosci (ISO 9001) przez jednostke notyfikowang Bureau Veritas, certyfikat DK015892.

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

instrukcji

Universal Robots A/S

Manufacturer: Energivej 51,

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 51, DK-5260 Odense S

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

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).

Product and Function: 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.

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

Model OEMAC
and UR3e OEM DC, UR5e OEM DC, UR7e OEM DC, UR10e OEM DC, UR12e OEM DC, UR16e
Serial Number OEMDC

Starting XY20215000000 and higher

Factory Variantyear o_ggries 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e, 1=UR12e, 2=UR10e
(12kg payload), 6 = UR16e gequential 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.

Incorporation:

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).

The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.34,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.5,1.5.10,1.7.2,
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 VIl 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:

(1) EN ISO 13732-1:2008 as applicable, (I)(Il) EN 60204-1:2018 as applicable, (1l) EN 60664-1:2007, (I1) EN 61140:2002/A1:2006
Reference to other technical standards and technical specifications used:

(1) 1ISO 9409-1:2004, (11) 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

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

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.

N7 e
Odense Denmark, 10 January 2024 L:f‘i%'f'-f( W/ e %’:';;5,6,_

Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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R
UNIVERSAL ROBOTS

Deklaracja wtgczenia UE (doi) (zgodnie z zatgcznikiem Il B do dyrektywy 2006/42/WE) Ttumaczenie

oryginalnej instrukgc;ji

Producent:

Universal Robots A/S
Energivej 51,
DK-5260 Odense S Dania

Osoba w spotecznosci
majgca autoryzacje do
sporzadzenia pliku
technicznego:

David Brandt, specjalista ds. technologii, R&D
Universal Robots A/S,
Energivej 51, DK-5260 Odense S

Opis oraz oznaczenia identyfikacyjne czesciowo ukonczonych maszyn:

Produkt i jego
przeznaczenie:

Wielofunkcyjny wieloosiowy manipulator robota przemystowego ze skrzynka
sterowniczg OEM i ze sterownikiem uczenia lub bez niego (z lub bez 3PE).
Funkcja jest okreslana przez ukonczong maszyne (aplikacje robota lub
gniazdo z narzedziem/chwytakiem, przeznaczeniem i programem aplikacji).
Ponizej zacytowane dokumenty i niniejsza deklaracja obejmuja:

Obowigzuje od pazdziernika 2020: sterowniki uczenia z 3-pozycyjnym
urzgdzeniem zezwalajgcym (3PE TP) i standardowymi sterownikami
uczenia.

Obowigzuje od maja 2021: usprawnienie specyfikacji UR10e do 12,5 kg
maksymalnego obcigzenia.

Model
i
Numer seryjny

Roboty e-Series ze sterownikami OEM zasilanymi prgdem statym lub
przemiennym:

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

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

UR16e OEM DC
Poczgwszy od XY20215000000 i nowsze

Wersja fabrycznarok g_gerieg 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e, 1=UR12e, 2=UR10e

(obcigzenie 12 kg), 6 = UR16€ hymeracja kolejna, co roku rozpoczynajaca sie od 0

Wdrozenie:

Roboty Universal Robots e-Series OEM (UR3e, UR5e, UR10e i UR16e)
mogqg by¢ wprowadzone do eksploatacji po zintegrowaniu ich z ukonczong
maszyna (aplikacjg lub gniazdem robota), ktora spetnia wymogi dyrektywy
maszynowe;j i innych stosownych dyrektyw.

deklaracje zgodnosci.

Niniejszym o$wiadcza sie, ze powyzsze produkty (tak, jak sg dostarczane) spetniajg wymogi dyrektyw opisanych szczegotowo
ponizej. Gdy ta czesciowo ukonczona maszyna zostanie zintegrowana i stanie sie ukonczong maszyng, integrator odpowiada za
ustalenie, ze ukonczona maszyna spetnia wymogi wszystkich obowigzujacych dyrektyw, zastosowanie oznaczenia CE i ma

I. Dyrektywa maszynowa
II. Dyrektywa
niskonapieciowa
2014/35/UE

Spetnione zostaly nastepujgce podstawowe wymogi: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.34,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.5,1.5.10, 1.7.2,
1.7.4,4.1.2.3,4.1.3, zatgcznik VI. Niniejszym oswiadcza sie, ze odpowiednia
dokumentacja techniczna zostata sporzgdzona zgodnie z Czescig B
Zafgcznika VIl Dyrektywy maszynowe;.

Patrz dyrektywa LVD i normy zharmonizowane uzyte ponizej.

oraz art. 6 dyrektywy EMC:

EN 61140:2002/A1:2006

Odniesienie do stosowanych norm zharmonizowanych, o ktérych mowa w art. 7 ust. 2 dyrektyw MD i LV

(I) EN ISO 13732-1:2008 zgodnie z zastosowanie, (I)(Il) EN 60204-1:2018 zgodnie z zastosowaniem, (Il) EN 60664-1:2007, (I1)

Odwotania do innych zastosowanych norm oraz specyfikacji technicznych:
(1) ISO 9409-1:2004, (I1) EN 60320-1:2021, IEC 61784-3:2010 [SIL2]

OEM Control Box
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UNIVERSAL ROBOTS

Deklaracja wigczenia UE (doi) (zgodnie z zatgcznikiem Il B do dyrektywy 2006/42/WE) Ttumaczenie

oryginalnej instrukcji

Producent lub jego upowazniony przedstawiciel przekazuje odpowiednie informacje dotyczace maszyny nieukonczonej w
odpowiedzi na uzasadniony wniosek wtadz krajowych. Zatwierdzenie catkowitego systemu zapewniania jakosci poprzez
jednostke notyfikowang Bureau Veritas: ISO 9001 certyfikat nr DK015892 oraz ISO 45001 certyfikat nr DKO15891.
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UNIVERSAL ROBOTS

Sprzet elektryczny i elektroniczny (RoHS) w Chinach
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

ZRTKE

% & A LRBE

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

UR3e / URSe / X O X O X X

UR10e UR1ee/
UR20 / UR30

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

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

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/company/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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Nazwa oprogramowania: PolyScope 5
Wersja oprogramowania: 5.21
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