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ここに記載された情報は、Universal Robots A/Sの資産であり、Universal Robots A/Sの書面による事前の承

認なしに全部または一部を複製することはできません。本書は予告なしに変更されることがあり、

Universal Robots A/Sによる責務と解釈されるべきものではありません。本文書は定期的に見直しと改訂を行

います。

Universal Robots A/Sは本文書内におけるいかなる誤記あるいは記載漏れに対しても責任を負いません。

Copyright © 2019–2025、Universal Robots A/S。

Universal Robotsのロゴは、Universal Robots A/Sの登録商標です。
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1. 前書き

1.1.本文書について
このガイドでは次のロボットアームのサイズのUniversal Robots OEM Control Boxを説明しています

Universal Robots：UR3e,、UR5e、UR10e、UR16e、UR20およびUR30。

交流バージョンおよび直流バージョンの両方のための設置について説明しています。

通知

Universal Robots disclaims any liability, even if all guidelines in this document are followed.

1.2.梱包内容
本製品には以下の同梱物が含まれています。

• OEM Control Box

• This document

• WAGO 831 4極メスコネクター

• ケーブルストレインリリーフブラケット

1.3. CompanyDetails
Universal Robots A/S

Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

+45 89 93 89 89

https://www.universal-robots.com

Installation Guide 8 OEM Control Box
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2. Cleaning Your Robot

2.1.毎日の清掃
ロボットアームやティーチペンダントのほこり/汚れ/油は布、あるいは水、70%イソプロピルアルコール、10%エタノール

溶液、または 10%ナフサ溶剤のいずれかの洗浄剤を使用して拭き取ることができます。まれに、ごく少量のグリース

がジョイント部に見られる場合があります。これはジョイントの機能、使用、寿命には影響しません。

2.2.追加の清掃
ロボットの清掃をさらに重視しているため、Universal Robotsは70%イソプロピルアルコール溶液 (消毒用アルコール)
を使用して清掃することを推奨しています。

1. 固く絞ったマイクロファイバークロスと70%イソプロピルアルコール溶液 (消毒用アルコール)を使用してロボット
を拭きます。

2. 70%イソプロピルアルコール溶液がロボットに付着した状態で5分間放置し、通常の清掃手順でロボットを
清掃します。

漂白剤を使用しないでください。希釈した洗浄液には漂白剤を使用しないでください。

OEM Control Box 9 Installation Guide
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3. 安全上の注意

3.1.警告表示の種類

説明 警告表示は、重要な情報を強調するために使用されます。安全性を確保し、人身傷害や製品

の損傷を防ぐために警告表示をすべて読んでください。警告表示の種類は以下のとおりです。

警告

回避しないと、死亡または重傷を負う可能性がある切迫した危険な状況を示

します。

警告：電流

回避しないと、死亡または重傷を負う可能性がある電気障害による危険な状

況を示します。

警告：高温表面

接触および非接触の近接により傷害を引き起こす可能性のある危険な高温

表面を示します。

注意

回避しないと、重傷を負う可能性がある危険な状況を示します。

接地

接地を示します。

保護接地

保護接地を示します。

通知

機器に損害を与える危険性や注意していただきたい有益な情報を示します。

マニュアルを参照

マニュアルで参照する必要がある詳細情報を示します。

Installation Guide 10 OEM Control Box
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3.2.一般的な安全注意事項
OEM Control Boxを取り付けまたは操作する前に、以下の一般的な安全注意事項をお読みください。安全に関

する詳しい情報は、Universal Robotsのユーザーマニュアルの「安全上の注意」の章をお読みください。

警告

適切な安全保護対策を確認および検証しなかった場合、死亡または重傷を招く可能性があり

ます。

• すべてのリスク軽減が意図したとおりに機能し、必要なリスク軽減が実施されていることを
確認してください。

警告

設置や操作を行う前にリスクアセスメントを実施しなかった場合、機器の損傷や人身傷害が発

生する可能性があります。

• 設置設定および操作の前にリスクアセスメントを実施してください。

• URユーザーマニュアルとUR サービスマニュアルをお読みください。

警告：電流

電源に接続された状態で機器の設置やメンテナンスを行うと、感電するおそれがあります。

• 設置やメンテナンスの前に、機器が電源から切断されていることを確認してください。

注意

設置やメンテナンスを適切に実施しなかった場合、機器の損傷や人身傷害が発生する可能性

があります。

• 有資格者のみが設置、起動、メンテナンスを実施しなければなりません。

• URユーザーマニュアルとURサービスマニュアルをお読みください。

接地

Incorrect connection of the power source or ground wires can result in equipment damage or
personnel injury.
Damage caused by invalid power source connection is not covered by warranty. Before
starting the operation:

• Ensure that the power source wiring is correct.

• Ensure that the grounding is correct.
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通知

静電放電 ( ESD)により、OEM Control Box内部の損傷を受けやすい部品が壊れてしまう可能

性があります。

• OEM Control Boxの電気的インターフェースを取り扱う際には、常に静電気防止リストバ
ンドを着用してください。

Installation Guide 12 OEM Control Box
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4. 設置設定(電気編)：交流バージョン
このセクションでは、OEM Control Boxを AC電源に接続する方法を説明しています。

警告：電流

電源に接続された状態で機器の設置やメンテナンスを行うと、感電するおそれがあります。

• 設置やメンテナンスの前に、機器が電源から切断されていることを確認してください。

製品を直流電源に接続する情報については、ページ 1にある「1.設置設定 (電気編 ) ：直流バージョン」を参照し

てください。

電気仕様に関する情報は、セクション 1.1を参照してください。技術仕様」を参照してください。

4.1.必須用品
ケーブル接続には以下の用品が必要です。

• WAGO 831 4極メスコネクター( OEM Control Boxに同梱されています)

• マイナスドライバー、刃先 5.5 x 0.8 mm例：WAGO 210-721。

• フェルール付きケーブル3本

以下の図に必須用品を示しています。

1 マイナスドライバー 2 WAGO メスコネクター(  AC図 )
3 フェルール付きケーブル

OEM Control Box 13 Installation Guide
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4.2.ケーブルとコネクターの接続方法
このセクションでは、ロッキングレバーを使ってケーブルをコネクターに接続する方法を説明しています。

1. ドライバーをコネクターの穴の横にある平らな溝に挿入します。

2. 穴の中のクランプが開くまでドライバーを押します。図に示すように溝の中にドライバーを入れたままにします。

3. ケーブルのフェルールを空いている穴に挿入します。

4. ケーブルのフェルールがしっかりと固定されていることを確認し、ドライバーを抜いて穴を閉じます。

4.3.電源の配線：AC
Use the following scheme to attach wires to the connector.

1 アース 2 Neutral
3 直線

To connect the OEM Control Box to the power source:

1. 次のワイヤをコネクターに接続します：ニュートラル、ライン、アース。

2. ニュートラルとライブのケーブルを電源に接続します。Connect the ground wire to the facility ground.

3. Plug the connector into the power source socket on the OEM Control Box.

通知

ケーブルをラベルのない極に接続すると、ロボットの動作に支障を来す可能性があります。

• ラベルのない極にケーブルを接続しないでください。

Installation Guide 14 OEM Control Box
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4.4. Robot Connection
以下の図に示すように、ロボットアームのコネクターは電源コネクターの隣にあります。ロボットアームケーブルの接続

に関する詳細は、Universal Robotsのユーザーマニュアルを参照してください。

1 ロボットアームのコネクター 2 OEM CBのコネクター

3 ロボットアームのコネクター( e-Series) 4 OEM CB コネクター( e-Series)

4.5. Circuit Breaker Installation
電源入力コネクターはスイッチとしての役目もあるため、2極ブレーカーを使って保護するようにしてください。ヒューズ

を使用する場合、2極スイッチはヒューズと電源入力コネクターの間に取り付けなければなりません。

OEM Control Box 15 Installation Guide
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The following illustration shows the circuit breaker wiring scheme.

1 OEM電源入力 2 Circuit breaker

注意

適切なヒューズやブレーカーを取り付けなかった場合、機器の損傷や人身傷害が発生する可能

性があります。

• 取り付けは IEC 60364規格に従って実施しなければなりません。
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5. 設置設定(電気編)：直流バージョン
このセクションでは、OEM Control BoxをDC電源に接続する方法を説明しています。

警告：電流

電源に接続された状態で機器の設置やメンテナンスを行うと、感電するおそれがあります。

• 設置やメンテナンスの前に、機器が電源から切断されていることを確認してください。

製品を交流電源に接続する情報については、ページ 1にある「1.設置設定 (電気編 ) ：交流バージョン」を参照し

てください。

電気仕様に関する情報は、セクション 1.1を参照してください。技術仕様」を参照してください。

5.1.必須用品
ケーブル接続には以下の用品が必要です。

• WAGO 831 4極メスコネクター( OEM Control Boxに同梱されています)

• マイナスドライバー、刃先 5.5 x 0.8 mm例：WAGO 210-721。

• フェルール付きケーブル3本

以下の図に必須用品を示しています。

1 マイナスドライバー 2 WAGO メスコネクター(  DC図 )
3 フェルール付きケーブル

OEM Control Box 17 Installation Guide
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5.2.ケーブルとコネクターの接続方法
このセクションでは、ロッキングレバーを使ってケーブルをコネクターに接続する方法を説明しています。

1. ドライバーをコネクターの穴の横にある平らな溝に挿入します。

2. 穴の中のクランプが開くまでドライバーを押します。図に示すように溝の中にドライバーを入れたままにします。

3. ケーブルのフェルールを空いている穴に挿入します。

4. ケーブルのフェルールがしっかりと固定されていることを確認し、ドライバーを抜いて穴を閉じます。

5.3.電源の配線：DC
Use the following scheme to attach wires to the connector.

1 アース 2 マイナス

3 プラス

通知

DC電源の極性を逆にした場合、OEM Control Boxが恒久的に損傷する可能性があります。

電源接続ミスによる器物破損は、保証対象外となります。

• 電源を接続する前に、極性が正しいことを確認してください。

To connect the OEM Control Box to the power source:

1. 次のワイヤをコネクターに接続します：ニュートラル、ライブ、アース(サポートされている場合 )。

2. アースケーブルを設備のアースに接続します(アプリケーションがこのような接続に対応している場合 )。マイナ
スとプラスのケーブルを直流電源に接続します。極性が正しいことを確認してください。

3. Plug the connector into the power source socket on the OEM Control Box.
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通知

ケーブルをラベルのない極に接続すると、ロボットの動作に支障を来す可能性があります。

• ラベルのない極にケーブルを接続しないでください。

5.3.1.ソフトスタート回路

OEM Control BoxがDC電源に接続されている場合、突入電流は 200 μsで最大 400 Aに達する可能性があり

ます。これにより、DC電源が損傷したり、同じ電源に接続された他の電子機器の電源が切れたりする可能性が

あります。

• 直流電源を使用する場合は、ソフトスタート回路を取り付けてください。
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5.4. Robot Connection
以下の図に示すように、ロボットアームのコネクターは電源コネクターの隣にあります。ロボットアームケーブルの接続

に関する詳細は、Universal Robotsのユーザーマニュアルを参照してください。

1 ロボットアームのコネクター 2 OEM CBのコネクター

3 ロボットアームのコネクター( e-Series) 4 OEM CB コネクター( e-Series)

5.5. Circuit Breaker Installation
電源入力コネクターはスイッチとしての役目もあるため、2極ブレーカーを使って保護するようにしてください。ヒューズ

を使用する場合、2極スイッチはヒューズと電源入力コネクターの間に取り付けなければなりません。
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The following illustration shows the circuit breaker wiring scheme.

1 OEM電源入力 2 Circuit breaker

注意

適切なヒューズやブレーカーを取り付けなかった場合、機器の損傷や人身傷害が発生する可能

性があります。

• 取り付けは IEC 60364規格に従って実施しなければなりません。
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6. 設置設定(機械編)

6.1.稼働環境のガイドライン
OEM Control Boxを確実に動作させるには、以下のガイドラインに従ってください。

• ほこりや汚れを避けてください。

• 水、溶剤、化学薬品から遠ざけてください。

• OEM Control Boxに流入する空気の温度を 0～50°Cの範囲内に留めてください。

• コントローラーのアルミ筐体の温度を0～65°Cの範囲内に留めてください。

6.2. OEMControl Boxの取り付け
下に強調表示されている取り付けブラケットを使用して、OEM Control Boxを取り付けます。バージョンによって

は、OEM Control Boxは以下の図とわずかに異なる場合があります。

機能は外部の違いの影響を受けません。

本製品の寸法については、セクション 1.1を参照してください。技術仕様」を参照してください。

寸法図については、セクション 1.4を参照してください。寸法図 [mm]」」を参照してください。
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ケーブル用に十分な空きスペースがあることと、コントロールボックス周辺の空気が十分に循環していることを確認し

てください。

吸気口と排気口の周りには最低 50 mmのスペースを設けることをお勧めします。また、空気の再循環を避けるよう

配慮する必要があります。

放熱に関する詳細情報は、1.3を参照してください。コントロールユニットの放熱を参照してください。以下の図に

空気の流れを記しています。

警告：高温表面

風通しが悪い、または暖気が再循環している場合はOEM Control Boxが過熱したり、停止した

りする可能性があります。

6.2.1.アース

OEM Control Boxの筐体は、電源コネクターのアースピンに電気的に接続されています。導電性の取り付け面も、

アースに接続する必要があります。
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7. 外部デバイスの接続

7.1.外部デバイス接続ポート
OEM Control Boxの底のほうには、外部デバイス接続用のポートのあるブラケットがあります。以下の図にブラケット

を示しています。

1 ティーチペンダントポート 2 SDカードスロット

3 Ethernetポート 4 USBポート

5 Mini Displayport 6 10 A ミニブレードヒューズ

ポート 説明

ティーチペンダント ティーチペンダント接続用ポート (ティーチペンダントは別売りです)。
イーサーネット MODBUS、Ethernet/IP、PROFINETに対応した外部デバイスを接続します。

USBポート マウス、キーボード、USBフラッシュドライブなどのUSBデバイスを接続します。

Mini Displayport

モニターを接続します。出力ビデオストリームはティーチペンダントポートと同じ映像を映し

ます。以下の接続タイプに対応しています。

• DP(直接接続)

• アクティブDVI(アクティブDP to DVIコンバーターを使用 )

• アクティブHDMI(アクティブDP to HDMIコンバーターを使用)
10 A ミニブレード

ヒューズ
ヒューズを接続します。ヒューズはULマークがあり、定格 10 Aでなければなりません。

SDカード SDカードはSDカードポートに挿入済みです。

通知

動作中のSDカードを取り外すと、システムが破損する可能性があります。SDカードは取り出さ

ないでください。

7.1.1.キーボードまたはモニターの接続

キーボードを接続するには、USBートを使用します。

モニターを接続するには、Mini DisplayPortを使います。

通知

PSXソフトウェアを使用する場合はマウスを接続することはできません。
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7.1.2.ティーチペンダントの接続

OEM PSXコントロールボックスは、ティーチペンダント ( TP)または 3PEティーチペンダント ( 3PE TP)でのみ使用でき

ます。

7.2.イネーブルデバイス

7.2.1.イネーブルデバイスの接続

通知

OEMコントロールボックスを購入する際、3PE ティーチペンダントは付属していませんので、イネー

ブルデバイスの機能は提供されません。

UR20またはUR30を使用する場合、ロボットアプリケーションの範囲内でプログラミングまたは教

示を行うときに、外部イネーブルデバイスまたは 3PEティーチペンダントが必要です。

ISO 10218-2を参照してください。

OEM Control Boxは、次の有イネーブルデバイス構成を安全にサポートします。

• 3PEティーチペンダント

• 外部 3ポジションイネーブルデバイス

• 外部 3ポジションイネーブルデバイスと3PEティーチペンダント

標準ティーチペンダントは、UR20およびUR30ロボットではサポートされていません。

以下の図は、3ポジションイネーブルデバイスの接続方法を示します

注意：3ポジションイネーブルデバイス入力用の2個の入力チャンネルには、1秒の許容差があります。

イネーブルデバイスのUR20/UR30への接続方法：

• コントロールボックスポートを介して 3ポジションイネーブルティーチペンダントを接続します( 1ページの「0.1外
部デバイス接続ポート」 を参照 )。

または

• 3ポジションイネーブルデバイス( 1ページの「0.1.1イネーブルデバイスの接続」を参照 )および動作モードス
イッチ( 1ページの「0.1.2運用モードスイッチの接続」を参照 )を接続します。

電気的構成に関する詳細情報については、myur.universal-robots.com/manualsからダウンロードできるURユー

ザーマニュアルの「電気的インターフェース」を参照してください。
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7.2.2.運用モードスイッチの接続

3ポジションイネーブルデバイスを使用するには、運用モードのスイッチを使用する必要があります。

以下の図は運用モードスイッチの接続方法を示します。

7.3.リモートオン/オフコントロールと非常停止
OEM Control Boxにはリモートオン/オフ制御と非常停止押しボタンが必要です。以下のセクションでは、これらを

I/Oポートを使って取り付ける方法を説明します。

7.3.1.リモートオン/オフ制御の接続

以下の画像には、リモートオン・リモートオフのコントロール接続が示されています。

1 状態：オン 2 状態：オフ

7.3.2.リモート非常停止の接続

非常停止が既定で備わっているティーチペンダントがコントロールボックスに接続されていない場合は、外部の非常

停止 ( E-Stop)を取り付けてください。
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以下の図に非常停止の取付に必要な最小要件を記しています。
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8. OEMControl Box仕様

8.1.技術仕様

OEM Control Boxのサイズ( W x H x D) 451 mm x 150 mm x 168 mm

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

OEM Control Box I/O のポート
16デジタル入力、16デジタル出力、2アナログ入力、2アナログ出

力

OEM Control Box I/O の電源 24 V、最大 2 A

8.2.電気仕様

交流バージョン

プロパティ― 最小 標準 最大 単位

入力電圧 90 100 - 240 264 VAC
外部電源ヒューズ( @ 90-200V) 15 - 16 A
外部電源ヒューズ( @ 200-265V) 8 - 16 A
入力周波数 47 - 440 Hz
待機電力 - - <1.5 W

直流バージョン

プロパティ― 最小 標準 最大 単位

入力電圧 19 24 - 48 72 VDC
待機電力 - - <7 W
外部ヒューズ - - 100 A
突入電流 ( 200) - - 400 A

8.3.コントロールユニットの放熱

ロボットのタイプ Max.放熱量

UR20およびUR30 350 W
UR16eおよびUR10e 130 W
UR5eおよびUR3e 100 W
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8.4.寸法図 [mm]
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9. トラブルシューティング

9.1. OEMControl Box交流バージョン

症状 解決策

コントロールボックスの電源が入らない。
電源が正しく接続されているかどうか確認してください( 1ページの

「0.1電源の配線：AC」)を参照。

コントロールボックスに数秒間電源が入っ

たあと、シャットダウンしてしまう。

電源ボタンを5秒以上押すと、コントロールボックスがシャットダウンし

ます。ボタンは1～2秒だけ押すようにしてください。

ロボットの動作が安定しない。

• 入力電圧が仕様範囲内であることを確認してください( 1
ページの「1.1技術仕様」を参照 )。

• アースを確認してください(アースのループやネジの緩みを回
避してください)。

9.2. OEMControl Box直流バージョン

症状 解決策

コントロールボックスの電源が入らな

い。

• 電源が正しく接続されているかどうか確認してください( 1ページ
の「0.1電源の配線：DC」 を参照)。

• 直接電源の極性が正しいことを確認してください。極性を逆に
した場合、OEM Control Boxが恒久的に損傷する可能性があ
ります。

コントロールボックスに数秒間電源が

入ったあと、シャットダウンしてしまう。

電源ボタンを5秒以上押すと、コントロールボックスがシャットダウンしま

す。

ボタンは1～2秒だけ押すようにしてください。

コントロールボックスの電源が入らない

か、ロボットの動作が安定しない。

• DC入力が1ページの「1.1技術仕様の仕様」の範囲内である
ことを確認してください。

• 直流電源がシステムに初期電流を供給できるほど十分に充電
されていることを確認してください。

電気的構成に関する詳細情報については、myur.universal-robots.com/manualsからダウンロードできるURユー

ザーマニュアルの「電気的インターフェース」を参照してください。
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10. ケーブルストレインリリーフブラケット
ブラケットは、通常の動作下でティーチペンダントを使用しているときにケーブルの応力ひずみを緩和します。

10.1. OEMControl Box交流
ケーブルストレインリリーフブラケットを取り付けて使用するには

1. グロメットを取り外します 2. ネジを取り外します

3. アルコール溶液で周りをきれいにし、アルコールを蒸発

させます。
4. 接着パッチから保護フィルムを取り外します

5. 付属のネジを使用してブラケットの位置を合わせます 6. 付属のネジを締めます( トルク 1Nm)
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7. ティーチペンダントケーブルを接続します
8. 付属のファスナーでティーチペンダントケーブルを固定し

ます

10.2. OEMControl Box直流
ケーブルストレインリリーフブラケットを取り付けて使用するには

1. グロメットを取り外します
2. アルコール溶液で周りをきれいにし、アルコールを蒸発

させます。

3. 接着パッチから保護フィルムを取り外します 4. ネジ穴を使用してブラケットの位置を合わせます
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5. ティーチペンダントケーブルを接続します
6. 付属のファスナーでティーチペンダントケーブルを固定し

ます
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11. 証明
本セクションには、OEMのコントローラーを備えたUniversal Robotsロボットに有効な各種認証および宣言に関す

る情報が記述されています。

11.1.梱包用資材
弊社サプライヤーが記載しているように、Universal Robotsロボットの梱包用資材は木製パッケージ素材製造に関

する ISPM-15要件に準拠し、対応するマークが付いています。

11.2.品質証明
Universal Robotsロボットは、継続的な内部試験およびラインエンド試験手順を実施しています。URでは検査行

程において、連続的な審査および改善を行っています。

11.3. EU指令による宣言
Universal Robotsロボットは、以下の指令による認定を受けています。

• 2006/42/EC –機械指令 (MD)
Universal Robotsのロボットは機械指令 2006/42/ECで規定されている部分的に完成している機械である
ため、CEマークは付いていません。
2006/42/EC付録 II 1.B.による組み込み宣言はページ 1にあるセクション EU組み込み宣言書 下、および
ページ 1にある EU組み込み宣言書 下。

• 2011/65/EU –特定有害物質の使用制限 ( RoHS)
ページ 1にあるセクション「 中国 RoHS ページ39を参照してください。

• 2012/19/EU ---電気／電子機器廃棄物 (WEEE)
電気／電子機器廃棄物の処分に関する詳しい情報は、ロボットのユーザーマニュアルの第 7章「処分と環
境への配慮」をご覧ください。

EU組み込み宣言書
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex II B)元の取扱説明書の翻訳

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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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex II B)元の取扱説明書の翻訳

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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( 2006/42/EC付録 II Bに準拠した) EUの組み込み宣言書( DOI)元の取扱説明書の翻訳

製造元：
Universal Robots A/S
Energivej 51,
DK -5260オーデンセSデンマーク

技術ファイルを編纂する権限

がある団体の人物：

David Brandt、技術責任者、研究開発

Universal Robots A/S、
Energivej 51、DK-5260 Odense S

部分的に完成している機械の説明および識別：

製品および機能：

OEM Control Boxを備えた多目的の複数軸マニピュレーター、ティーチペンダン

ト有りまたは無し( 3PE有りまたは無し)の産業用ロボット。機能は、完成した

機械 (ロボットアプリケーションまたはエンドエフェクター付きのセル、使用目的、ア

プリケーションプログラム)によって決定されます。

以下に引用する文書とこの宣言の対象：
2020年 10月発効：3ポジションイネーブルデバイス付きティーチペンダント ( 3PE
TP)および標準ティーチペンダント。

2021年5月発効：UR10eの仕様を最大荷重 12.5kgに改善。

モデル

および

S/N

ACまたはDC OEMコントローラを備えたe-Seriesロボット：
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以降
出荷時バリアント年 eシリーズ3=UR3e、5=UR5e、7=UR7e、0=UR10e、1=UR12e、2=UR10e

( 12kg荷重 )、6 = UR16e連番付け、毎年 0から降り直されます

組込 :

Universal Robots e-Series OEMロボット ( UR3e、UR5e、UR10e、UR16e)
は、機械指令およびその他の適用指令の条項に準拠した最終的に完成してい

る機械 (ロボットアプリケーションまたはロボットセル)に組み込まれた場合にのみ

使用に供するものとします。

上記製品が提供される内容に関して次に詳述するように以下の指令を満たしていることを宣言します。この部分的に完成している機

械が組み込まれて完全な機械になった場合、インテグレーターはCEマークを貼付し、適合宣言 ( DOC)を提供することによって、完成

した機械が適用されるすべての指令に準拠していること示す責任があります。

I.機械指令

ＩＩ．低電圧指令

2014/35/EU

以下の必須要件が満たされています：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、付録 VI。機械指令付属書VIIの第二編に従い準拠した関連

技術文書であることが宣言されている。

以下で使用される LVDおよび整合規格に関する参照。

MDおよび LV指令の第 7( 2)条とEMC指令の第 6条で言及されている使用されている整合規格に関する参

照：
(I) EN ISO 13732-1:2008(該当する場合 )、(I)(II) EN 60204-1:2018(該当する場合 )、(II) EN 60664-1:2007、(II) EN

61140:2002/A1:2006
使用されているその他の技術的標準および技術的仕様に関する参照：
(I) ISO 9409-1:2004、(II) EN 60320-1:2021、IEC 61784-3:2010 [SIL2]
メーカーまたはその正式な代理人は、国家当局からの合理的な要請に応じて部分的に完成している機械について関連する情報を提

供するものとします。認定機関 Bureau Veritasによる完全な品質保証システムの承認：ISO 9001証明書 #DK015892および ISO

45001証明書 #DK015891。
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中国 RoHS
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