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1. Prefata

1.1. Despre acest document

Acest ghid descrie cum se instaleaza o Universal Robots caseta de comanda OEM cu urmatoarele dimensiuni

ale Universal Robots bratului robot: UR3e, UR5e, UR10e, UR16e, UR20 si UR30.

Sunt descrise instalarea atat pentru varianta de CA, cat si pentru varianta de CC.

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

1.2. Ce contine cutia

Cutia contine urmatoarele componente:
* Caseta de Comanda OEM
* This document
* Conector mama cu patru pini WAGO 831

* Suport de detensionare a cablului

1.3. Company Details

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. Cleaning Your Robot

2.1. Curatarea zilnica

Puteti sterge orice urma de praf/murdarie/ulei observata pe bratul robot si/sau dispozitivul de invatare cu o
laveta si unul dintre urmatorii agenti de curatare: apa, alcool izopropilic 70%, alcool cu 10% etanol sau solutie
de naftalind 10%. In cazuri rare, pot fi vizibile din articulatie cantitti foarte mici de unsoare. Acest lucru nu
afecteaza functionarea, utilizarea sau durata de viata a articulatiei.

2.2. Curatarea suplimentara

Datorita accentului adaugat pe curatarea robotului, Universal Robots recomanda curatarea cu alcool
izopropilic 70% (alcool dezinfectant).

1. Stergeti robotul cu o laveta din micro fibre rasucite si alcool izopropilic 70% (alcool dezinfectant).

2. Lasati solutia de alcool izopropilic 70% pe robot timp de 5 minute, iar apoi curatati robotul utilizand
procedura standard de curatare.

NU UTILIZATI PRODUSE PE BAZA DE CLOR. A nu se folosi solutie de curéatare pe baza de clor, indiferent
de concentratie.

OEM Control Box 9 Installation Guide
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3. Siguranta

3.1. Tipuri de mesaje de siguranta

Descriere Mesajele de siguranta sunt utilizate pentru a evidentia informatii importante. Cititi toate
mesajele pentru a contribui la asigurarea sigurantei si pentru a preveni ranirea
personalului si deteriorarea produsului. Tipurile de mesaje de siguranta sunt definite mai
jos.

AVERTISMENT

Indica o situatie periculoasa care, daca nu este evitata, poate duce la
deces sau vatamare corporala grava.

AVERTISMENT: PERICOL DE ELECTROCUTARE

Indica o situatie de pericol electric iminent care, daca nu este evitat,

poate duce la deces sau vatamare corporala grava.

AVERTISMENT: SUPRAFATA FIERBINTE

Indica o suprafata fierbinte periculoasa pn care pot aparea vatamari din
cauza contactului si a proximitatii fara contact.

ATENTIE

Indica o situatie periculoasa care, daca nu este evitata, ar putea duce la
vatamari corporale.

= Indica impamantarea.

@ IMPAMANTARE DE PROTECTIE
Indica impamantarea de protectie.

| L TMPAMANTARE

Installation Guide 10 OEM Control Box
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NOTIFICARE
Indica riscul de deteriorare a echipamentului si/sau informatii care
trebuie retinute in mod special.

CITITI MANUALUL
Indica informatii mai detaliate care trebuie consultate in manual.

3.2. Masuri generale de siguranta

Cititi mesajele generale de siguranta de mai jos inainte de a instala sau de a utiliza Caseta de comanda OEM.
Pentru mai multe informatii privind siguranta, consultati capitolul Siguranta din Manualul de utilizare al
robotului Universal Robots.

Q AVERTISMENT
Neverificarea si nevalidarea sistemului de protectie si a functionalitatii poate cauza deces
sau vatamari grave.

* Asigurati-va ca toate masurile de reducere a riscurilor functioneaza conform
proiectului si ca reduc riscurile conform cerintelor.

Q AVERTISMENT
Neefectuarea unei evaluari a riscurilor inainte de instalare si operare poate duce la
deteriorarea echipamentului sau la vatamarea corporala a personalului.

* Efectuati o evaluare a riscurilor inainte de instalare si exploatare.

* Cititi manualul de utilizare UR si manualul de service UR.

C§ AVERTISMENT: PERICOL DE ELECTROCUTARE

Efectuarea instalarii sau intretinerii echipamentelor conectate la o sursa de tensiune poate
conduce la electrocutare.

* Asigurati-va ca echipamentul este deconectat de la sursa de alimentare inainte de a
efectua lucrari de instalare sau intretinere.

Q ATENTIE
Efectuarea incorecta a lucrarilor de instalare sau intretinere poate duce la deteriorarea
echipamentului sau ranirea personalului.

* Numai personalul calificat este autorizat sa efectueze lucrarile de instalare, punere in
functiune si intretinere.

* Cititi manualul de utilizare UR si manualul de service UR.

OEM Control Box 11 Installation Guide
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L TMPAMANTARE

= 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.

NOTIFICARE
O descarcare electrostatica (ESD) poate provoca daune componentelor sensibile din caseta
de comanda OEM.

* Purtati intotdeauna o bratara anti-ESD cand lucrati la conexiunile electrice de la
Caseta de comanda OEM.

Installation Guide 12 OEM Control Box
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4. Instalatie electrica: varianta CA

Aceasta sectiune descrie modul de conectare a casetei de comanda OEM la o sursa de alimentare de CA.

CE AVERTISMENT: PERICOL DE ELECTROCUTARE

Efectuarea instalarii sau intretinerii echipamentelor conectate la o sursa de tensiune poate
conduce la electrocutare.

* Asigurati-va ca echipamentul este deconectat de la sursa de alimentare inainte de a
efectua lucrari de instalare sau intretinere.

Pentru informatii despre conectarea produsului la o sursa de alimentare de CC, consultati 1. Instalatie
electrica: varianta CC la pagina 1.

Pentru mai multe informatii despre specificatiile electrice, vezi sectiunea 1.1. Specificatii tehnice de la
pagina 1.

4.1. Componente necesare

Aveti nevoie de urmatoarele elemente pentru a conecta cablurile electrice:
* Conectorul mama cu patru poli WAGO 831 (inclus la caseta de comanda OEM).
* O surubelnita cu cap plat de 5,5 x 0,8 mm. De exemplu: WAGO 210-721.

* Trei fire cu terminatii metalice.

llustratia de mai jos prezinta elementele necesare.

1 | Scula cu cap plat 2 | Conector mama WAGO (ilustrat conectat
la CA)

3 | Fir cu terminatie metalica
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4 7. Cumse conecteaza firele la conector

Aceasta sectiune descrie cum sa conectati firele la un conector cu parghii de blocare:

1. Introduceti surubelnita intr-o fanta plata de langa un orificiu din conector.

2. Impingeti surubelnita pAna cand clema din interiorul orificiului se deschide. Tineti surubelnita apasata in

fanta, asa cum se arata in figura.

3. Inserati terminatia cablului in orificiul deschis.

4. Asigurati-va ca terminatia cablului este bine pozitionata, scoateti surubelnita pentru a inchide orificiul.

4 3. Cablajsursa de alimentare: CA

Use the following scheme to attach wires to the connector.

1 | iImpamantare

Neutral

3 | Linie

To connect the OEM Control Box to the power source:

1. Conectati urmatoarele cabluri la conector: nul, faza si impamantare.

2. Conectati nulul si faza la sursa de alimentare principala. Connect the ground wire to the facility ground.

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

NOTIFICARE
Conectarea cablurilor la poli fara etichete poate afecta functionarea robotului.

* Nu conectati cablurile la poli fara a le eticheta.

Installation Guide
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4. 4. Robot Connection

Conectorul pentru bratul robot, ilustrat mai jos, se afla Ianga conectorul sursei de alimentare. Pentru detalii
privind conectarea cablului de la bratul robot, consultati manualul de utilizare a robotului Universal Robots.

® ®

W g
LT

N

1 | Conector brat robot Conector CB OEM
3 | Conector brat robot (e-Series) 4 | Conector OEM CB (e-Series)

4 5. Circuit Breaker Installation

Utilizati un intrerupator de circuit cu doi pini pentru a proteja conectorul de intrare pentru alimentare, deoarece
poate fi utilizat si pe post de comutator. Daca se utilizeaza o sigurantd, atunci trebuie sa fie instalat un
comutator cu doi poli intre conectorul de intrare pentru alimentare si siguranta.
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The following illustration shows the circuit breaker wiring scheme.

- T
- : /)G : o
: )
: \:\ (o]
s
| 1 | Intrare alimentare OEM | 2 | Circuit breaker

Q ATENTIE
Instalarea fara sigurante sau intrerupatoare de circuit adecvate poate duce la deteriorarea
echipamentului sau ranirea personalului.

* Instalarea trebuie sa respecte standardul IEC 60364.
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5. Instalatie electrica: varianta CC

Aceasta sectiune descrie modul de conectare a casetei de comanda OEM la o sursa de alimentare de CC.

CE AVERTISMENT: PERICOL DE ELECTROCUTARE

Efectuarea instalarii sau intretinerii echipamentelor conectate la o sursa de tensiune poate
conduce la electrocutare.

* Asigurati-va ca echipamentul este deconectat de la sursa de alimentare inainte de a
efectua lucrari de instalare sau intretinere.

Pentru informatii despre conectarea produsului la o sursa de alimentare de CA, consultati 1. Instalatie
electrica: varianta CA de la pagina 1.

Pentru mai multe informatii despre specificatiile electrice, vezi sectiunea 1.1. Specificatii tehnice de la
pagina 1.

5.1. Componente necesare

Aveti nevoie de urmatoarele elemente pentru a conecta cablurile electrice:
* Conectorul mama cu patru poli WAGO 831 (inclus la caseta de comanda OEM).
* O surubelnita cu cap plat de 5,5 x 0,8 mm. De exemplu: WAGO 210-721.

* Trei fire cu terminatii metalice.

llustratia de mai jos prezinta elementele necesare.

1 | Scula cu cap plat 2 | Conector mama WAGO (ilustratin
varianta CC)

3 | Fir cu terminatie metalica
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5.2. Cum se conecteaza firele la conector

Aceasta sectiune descrie cum sa conectati firele la un conector cu parghii de blocare:

1. Introduceti surubelnita intr-o fanta plata de langa un orificiu din conector.

2. Impingeti surubelnita pAna cand clema din interiorul orificiului se deschide. Tineti surubelnita apasata in

fanta, asa cum se arata in figura.

3. Inserati terminatia cablului in orificiul deschis.

4. Asigurati-va ca terminatia cablului este bine pozitionata, scoateti surubelnita pentru a inchide orificiul.

5.3. Cablaj sursa de alimentare: CC

Use the following scheme to attach wires to the connector.

1 | Impamantare

Negativ

3 | Pozitiv

de comanda OEM.

garantie.

NOTIFICARE
Inversarea polaritatii sursei de CC provoaca daune permanente la Caseta

Daunele cauzate de conectarea incorecta a sursei de alimentare nu sunt acoperite de

* Asigurati-va ca polaritatea este corecta inainte de a conecta sursa de alimentare.

Installation Guide
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To connect the OEM Control Box to the power source:
1. Conectati urmatoarele cabluri la conector: nul, faza si impamantare (daca exista).

2. Conectati cablul de impamantare la impamantarea fabricii, Th cazul in care aplicatia accepta o astfel de
conexiune. Conectati cablul negativ si cel pozitiv la sursa de CC. Asigurati-va ca polaritatea este
corecta.

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

NOTIFICARE
Conectarea cablurilor la poli fara etichete poate afecta functionarea robotului.

* Nu conectati cablurile la poli fara a le eticheta.

5.3.1. Circuit de pornire progresiva

Cand Caseta de comanda OEM este conectata la o sursa de CC, curentul de varf poate ajunge pana la 400 A
pentru 200 ps. Acest lucru poate duce la deteriorarea sursei de CC sau inchide alte dispozitive electronice
conectate la ea.

* Instalati un circuit de soft start atunci cand utilizati o sursa de CC.

OEM Control Box 19 Installation Guide
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5.4. Robot Connection

Conectorul pentru bratul robot, ilustrat mai jos, se afla Ianga conectorul sursei de alimentare. Pentru detalii
privind conectarea cablului de la bratul robot, consultati manualul de utilizare a robotului Universal Robots.

® ®

W g
LT

|

N

1 | Conector brat robot Conector CB OEM
3 | Conector brat robot (e-Series) 4 | Conector OEM CB (e-Series)

5.5. Circuit Breaker Installation

Utilizati un intrerupator de circuit cu doi pini pentru a proteja conectorul de intrare pentru alimentare, deoarece
poate fi utilizat si pe post de comutator. Daca se utilizeaza o sigurantd, atunci trebuie sa fie instalat un
comutator cu doi poli intre conectorul de intrare pentru alimentare si siguranta.

Installation Guide 20 OEM Control Box
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The following illustration shows the circuit breaker wiring scheme.

I R ——— :

- )
e X—0
; ' o
: \:\ ©
s
| 1 | Intrare alimentare OEM | 2 | Circuit breaker

Q ATENTIE
Instalarea fara sigurante sau intrerupatoare de circuit adecvate poate duce la deteriorarea
echipamentului sau ranirea personalului.

* Instalarea trebuie sa respecte standardul IEC 60364.
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6. Instalarea mecanica

©.1. Indicatii privind mediul de lucru

Urmati aceste indicatii pentru a asigura operarea sigura a casetei de comanda OEM:
* Evitati acumularea de praf sau murdarie.
* Evitati patrunderea apei, folosirea de solventi si alte substante chimice.
* Mentineti temperatura aerului ambiant care intra in caseta de comanda OEM intre 0-50°C.

* Pastrati temperatura sasiului controlerului in intervalul 0-65°C.

6.2. Montarea casetei de comanda OEM

Utilizati suporturile de montaj, evidentiate mai jos, pentru a monta OEM Control Box. In functie de versiune,
OEM Control Box poate aparea usor diferit de ilustratia de mai jos.

Functionalitatea nu este afectata de nicio diferenta externa.

R
UNIVERSAL ROBOTS

ol oo
POWER CONTROLLER § = [2[2 5[z [x[=

i

H-

POWER ROBOT ARM

‘EXTENSION BUS
EgEnEn-

A A = 8 v oo

Pentru dimensiunile produsului, consultati sectiunea 1.1. Specificatii tehnice de la pagina 1.

Pentru schite cu dimensiuni, consultati sectiunea 1.4. Schite cu dimensiuni [mm] de la pagina 1.
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Asigurati-va ca exista suficient spatiu pentru cabluri si o circulatie suficienta a aerului in jurul casetei de
comanda.

Se recomanda un spatiu de minim 50 mm in jurul orificiilor de admisie si de evacuare a aerului si trebuie luata
in considerare evitarea recircularii aerului.

Pentru mai multe informatii despre disiparea caldurii, consultati 1.3. Disiparea caldurii la unitatea de
comanda de la pagina 1. Urmatoarea ilustratie arata fluxul de aer.

) |
[ ]

) |
IR
- —p UNIVERSAL ROBOTS

POWER CONTROLLER == [2[z 5[z
i

POWER ROBOT ARM - i
- —) ! = ==

- —) |
A A = 8 - oo ,
" = -

SEEEEREE

EXTENSION BUS

f E AVERTISMENT: SUPRAFATA FIERBINTE

Fluxul insuficient de aer sau recircularea aerului cald pot cauza supraincalzirea si oprirea
casetei de comanda OEM.

6.2.1. Impamantare

Carcasa OEM Control Box este conectata electric la pinul de impamantare al conectorului sursei de
alimentare. Orice suprafata de montare conductiva electric trebuie, de asemenea, conectata la impamantare.
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/. Conectarea dispozitivelor externe

/.1. Porturi de conectare a dispozitivelor externe

Partea inferioara a casetei de comanda OEM contine un suport cu porturi pentru conectarea dispozitivelor
externe. Urmatoarea ilustratie prezinta suportul.

1 | Port pentru dispozitivul de invatare 2 | Slot pentru card SD
3 | Port Ethernet 4 | Porturi USB
5 | Mini Displayport 6 | Siguranta plata mini 10 A
Port Descriere
Dispozitivul de Port pentru conectarea dispozitivului de invatare (Dispozitivul de invatare se
invatare comercializeaza separat).
Ethernet Conecteaza dispozitive externe care accepta MODBUS, Ethernet/IP sau PROFINET.
Porturi USB Conecteaza dispozitive USB, de exemplu un mouse, o tastatura, o unitate flash USB.

Conecteaza un monitor. Fluxul video de iesire este identic cu cel de pe afisajul de la
dispozitivul de invatare. Tipuri de conexiuni acceptate:

Mini Displayport * DP (conexiune directd).
* DVl activ (folosind un convertor activ DP la DVI).
* HDMI activ (folosind un convertor activ DP la HDMI).

Siguranta plata Conecteaza o siguranta. Siguranta trebuie sa fie marcata UL si sa aiba un curent
mini 10 A nominal de 10 A.
Card SD Cardul SD este deja in portul pentru cardul SD.

NOTIFICARE
Scoaterea cardului SD in timpul functionarii poate deteriora sistemul. Nu scoateti cardul SD.

/.1.1. Conectarea unei tastaturi sau a unui monitor

Utilizati un port USB pentru a conecta o tastatura.

Utilizati mufa Mini Displayport pentru a conecta un monitor.

NOTIFICARE
Nu puteti conecta un mouse atunci cand utilizati software-ul PSX.

Installation Guide 24 OEM Control Box
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/.1.2. Conectarea unui dispozitivde invatare

Puteti utiliza caseta de comanda OEM PSX numai cu un dispozitiv de invatare (TP) sau cu un dispozitiv de
invatare cu 3PE (3PE TP).

/.2. Dispozitive de activare

/.2.1. Conectarea unui dispozitiv de activare

@ NOTIFICARE
Dispozitivul de invatare cu 3PE nu este inclus la achizitionarea casetei de comanda OEM,
prin urmare nu este prevazuta activarea functionalitatii dispozitivului.
Utilizarea unui robot UR20 sau UR30 necesita un dispozitiv extern de activare sau un
dispozitiv de invatare 3PE atunci cand programati sau invatati in raza de actiune a aplicatiei
robotului.
Vezi ISO 10218-2.

OEM Control Box accepta urmatoarele configuratii pentru dispozitive de activare:
* Dispozitiv de invatare 3PE
* Dispozitiv de activare cu trei pozitii extern

* Dispozitiv de activare cu trei pozitii extern si dispozitiv de invatare 3PE

Dispozitivul de invatare standard nu este acceptat pe robotii UR20 si UR30.

llustratia de mai jos arata cum se conecteaza un Dispozitiv de activare cu trei pozitii

Confi 3-Pozition Switch
24V n i
CI0|| I~ n !

24v 1 |[24vY ]
ci1 |Epeis| |

2av [ |[2bv| W —
c [m|[¢islm

2av [m|[2}vm

ci3 [m||cy

Nota: Cele doua canale de intrare pentru intrarea dispozitivului de activare cu trei pozitii au o toleranta la
deviatie de o secunda.

Pentru a conecta un dispozitiv de activare la un robot UR20/UR30:

* Conectati un dispozitiv de activare cu trei pozitii prin portul casetei de comanda (vezi 0.1 Porturi de
conectare pentru dispozitive externe la pagina 1).

sau
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* Conectati un dispozitiv de activare cu trei pozitii (vezi 0.1.1 Conectarea unui dispozitiv de activare la
pagina 1) si un comutator de mod operational (vezi 0.1.2 Conectarea unui comutator de mod
operational la pagina 1).

Pentru informatii complete si detaliate despre configuratiile electrice, consultati Interfata electrica din Manualul
de utilizare UR, disponibil pentru descarcare la adresa: myur.universal-robots.com/manuals

/.2.2. Conectarea unui comutator de mod operational

Utilizarea unui Dispozitiv de activare cu trei pozitii necesita utilizarea unui comutator de Mod operational.

llustratia de mai jos prezinta modul de conectare a unui comutator de mod operational.

Confijurabl ional mode Switch
24v|[m ] i

ciof| n ;
24v|[m ] T ]
crjmj|cis |1 :

24v|| W [24v | W — ]
ci2|| l<is |l

24V N | |24vY

CI3 | EHCI7 N

/.3. Control PORNIT/OPRIT de la distanta si Oprire de
urgenta

Caseta de comanda OEM necesita un buton de comanda de PORNIRE/OPRIRE de la distanta si un buton de
oprire de urgenta. Urmatoarele sectiuni descriu cum sa le instalati utilizand porturile 1/0O.

/.3.1. Conectarea butonului de comanda PORNIRE/OPRIRE de la
distanta

Imaginile de mai jos arata modul in care este conectata telecomanda Pornit/Oprit.

Remote Jf* }l
12|l |
(:)HND: / ....... E| @
OFF| Y, 2
Remote I }l
12v[d |
=2 /10
OFF] _pl
| 1 | Stare: Pornit | 2 | Stare: Oprit

/.3.2. Conectarea butonului Oprire de urgenta

Instalati un buton de oprire de urgenta extern (E-stop) daca dispozitivul de invatare, ce contine un buton de
oprire de urgenta implicit nu este conectat la caseta de comanda.
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7. Conectarea dispozitivelor externe

Urmatoarea ilustratie prezinta instalarea minima necesara pentru butonul Oprire de urgenta.

Safety

Emergency Stop

24y

EI0

24y

R

Safeguard Stop

24V

N

SI0

24V

Si
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8. Specificatii OEM Control Box

8.1. Specificatii tehnice

xA)

Dimensiuni Caset& de comanda OEM (L x

451 mm x 150 mm x 168 mm

Greutate Caseta de comanda OEM

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

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

Porturi /0 Caseta de comanda OEM

16 intrari digitale, 16 iesiri digitale, 2 intrari analogice, 2 iesiri

analogice

Sursa de alimentare Caseta de
comanda OEM

24V, max2 A

8.2. Specificatii electrice

Varianta CA
Proprietate Min Tipic Max Unit
Tensiune intrare 90 100 - 240 264 VAC
Siguranta principala externa (@ 90-
200V) 15 16 A
Siguranta principala externa (@ 200-
265V) 8 16 A
Frecventa semnal intrare 47 - 440 Hz
Tensiune in stand-by - - <1,5 W
Varianta CC
Proprietate Min Tipic Max Unit
Tensiune intrare 19 24 -48 72 VCC
Tensiune in stand-by - - <7 w
Siguranta externa - - 100 A
Curent de varf intrare (200) - - 400 A

3.3. Disiparea caldurii la unitatea de comanda

UR20 & UR30 350 W
UR16e & UR10e 130 W
URb5e & UR3e 100 W
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3.4. Schite cu dimensiuni [mm]

95 260 96
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9. Depanare

9.1. OEM Control Box Varianta CA

Simptom Solutie posibila

Caseta de comanda nu porneste.

Verificati daca sursa de alimentare este cablata corect (vezi 0.1
Cablarea sursei de alimentare: CA la pagina 1).

Caseta de comanda porneste pentru
cateva secunde, apoi se opreste.

Apasarea butonului de PORNIRE mai mult de 5 secunde opreste
caseta de comanda. Apasati butonul doar 1-2 secunde.

Performanta robotului este instabila.

* Verificati daca tensiunea de intrare se incadreaza in
specificatii (vezi 1.1 Specificatii tehnice de la pagina 1)

* Verificatiimpamantarea (evitati buclele de impamantare
sau suruburile slabite).

9.2. OEM Control Box Varianta CC

Simptom

Caseta de comanda nu porneste.

Solutie posibila
* Verificati daca sursa de alimentare este cablata corect (vezi
0.1 Cablarea sursei de alimentare: CA la pagina 1).

* Asigurati-va ca polaritatea sursei de CC este corecta.
Inversarea polaritatii provoaca daune permanente la Caseta
de comanda OEM.

Caseta de comanda porneste pentru
cateva secunde, apoi se opreste.

Apasarea butonului de PORNIRE mai mult de 5 secunde opreste
caseta de comanda.
Apasati butonul doar 1-2 secunde.

Caseta de comanda nu porneste sau
performanta robotului este instabila.

* Verificati daca tensiunea CC de intrare se incadreaza in
specificatiile din 1.1 Specificatii tehnice de la pagina 1.

* Verificati daca sursa de CC are suficienta incarcare pentru a
furniza curentul initial sistemului.

Pentru informatii complete si detaliate despre configuratiile electrice, consultati Interfata electrica din Manualul

de utilizare UR, disponibil pentru descarcare la adresa: myur.universal-robots.com/manuals

Installation Guide

30 OEM Control Box

Copyright © 2019-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.


https://myur.universal-robots.com/manuals

Copyright © 2019-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS 10. Suport de detensionare a cablului

10. Suport de detensionare a cablului

Suportul asigura reducerea tensionarii cablului atunci cand dispozitivul de invatare este in uz, in conditii
normale de functionare.

10.1. OEM Control Box CA

Pentru a instala si utiliza suportul de eliberare a tensionarii cablului

1. Scoateti mansonul 2. Scoateti surubul

g
oS o EF -

’\@Z&

3. Curatati zona cu solutie pe baza de alcool si lasati
alcoolul sa se evapore.

S Ty

ﬂ&’,@&) (=3

"\\Q@

4. Indepartati folia de protectie de pe plasturele adeziv

5. Aliniati suportul folosind surubul inclus 6. Strangeti surubul inclus (cuplu TNm)
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7. Conectati cablul de la TP 8. Fixati cablul TP cu bratarile incluse

10.2. OEM Control Box CC

Pentru a instala si utiliza suportul de eliberare a tensionarii cablului

2. Curatati zona cu solutie pe baza de alcool si lasati
alcoolul sa se evapore.

K\g&@}&y a

1. Scoateti mansonul

3. Indepértati folia de protectie de pe plasturele adeziv 4. Aliniati suportul folosind orificiul surubului
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10. Suport de detensionare a cablului

55 =%

5. Conectati cablul de la TP

6. Fixati cablul TP cu bratarile incluse
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11. Certificari UNIVERSAL ROBOTS

11. Certificari

Aceasta sectiune contine informatii despre certificatele si declaratiile valabile pentru robotii Universal Robots
cu controlere OEM.

11.1. Materialele de ambalare pentru expediere

Conform declaratiei furnizorilor nostri, materialele de transport pentru robotii Universal Robots respecta
cerintele ISPM-15 pentru productia de materiale de ambalare din lemn si sunt marcate ih conformitate cu
aceasta schema.

11.2. Certificarea calitatii

Robotii Universal Robots sunt supusi unor teste interne continue si unor proceduri de testare la final de linie de
fabricatie. Procesele de testare UR unt revizuite si imbunatatite permanent.

11.3. Declaratii conform directivelor UE

Robotii Universal Robots sunt certificati in conformitate cu directivele de mai jos.

* 2006/42/CE - Directiva pentru masini (MD)
In conformitate cu Directiva pentru masini 2006/42/CE, Universal Robots robotii sunt utilaje partial
complete si nu au un marcaj CE.
Declaratia de inmatriculare conform 2006/42/CE anexa Il 1.B. se afla in sectiunea Declaratii de
incorporare UE below si Declaratii de incorporare UE below.

* 2011/65/UE - Restrictii la utilizarea anumitor Substante Periculoase (RoHS)
Vezi sectiunea China RoHS on page 39.

* 2012/19/UE - Deseuri de echipamente electrice si electronice (DEEE)
Pentru informatii privind eliminarea deseurilor de echipamente electrice si electronice, consultati
capitolul 7, Eliminarea si Mediul din manualul de utilizare al robotului.

Declaratii de incorporare UE
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EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) Traducerea

instructiunilor originale

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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Copyright © 2019-2025 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

EU Declaration of Incorporation (DOI) (in accordance with 2006/42/EC Annex Il B) Traducerea

instructiunilor originale

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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Declaratie de incorporare UE (DOI) (in conformitate cu 2006/42/CE Anexa |l B) Traducerea instructiunilor

originale

Universal Robots A/S

Producator; Energivej 51,
DK-5260 Odense S Danemarca
Persoana din comunitate David Brandt, ofiter cu tehnologia, departament Cercetare si Dezvoltare
autorizata sa compileze Universal Robots A/S,
fisierul tehnic: Energivej 51, DK-5260 Odense S

Descrierea si identificarea utilajului(elor) partial complete:

Manipulator multifunctional pentru roboti industriali, cu mai multe axe, cu o
caseta de comanda OEM & cu sau fara dispozitiv de invatare (cu sau fara
3PE). Functia este determinata de masina completa (aplicatie robot sau
celula cu atasament final, destinatie de utilizare si program pentru aplicatie).
Produs si functie: Documentele citate mai jos si aceasta declaratie includ:

Incepand cu luna octombrie 2020: Dispozitive de invatare cu dispozitiv de
activare cu 3 pozitii (3PE TP) si Dispozitive de invatare standard.

Tn vigoare din mai 2021: imbunétatire la specificatiile pentru UR10e,
constand in marirea sarcinii utile maxime la 12,5kg.

Roboti e-Series cu controlere OEM alimentate la CA sau CC:

UR3e OEM AC, UR5e OEM AC, UR7e OEM AC, UR10e OEM AC, UR12e OEM AC, UR16e
Model OEMAC
; UR3e OEM DC, UR5e OEM DC, UR7e OEM DC, UR10e OEM DC, UR12e OEM DC, UR16e

si
. : OEM DC

Numar de serie Incepand cu XY20215000000 si mai mare
Varianta fabrician ¢_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 7=UR7e, 0=UR10e, 1=UR12e, 2=UR10e
(12kg sarcina utild), 6 = UR16e Nymerotare secventiald, repornind de la 0 in fiecare an
Robotii Universal Robots e-Series OEM (UR3e, UR5e, UR10e si UR16e)
trebuie sa fie pusi in functiune numai dupa ce sunt integrati intr-o masina

Incorporare:

completa finala (celula sau aplicatie robot), care este conforma cu
prevederile Directivei pentru masini-unelte si alte Directive aplicabile.

Se declara ca produsele de mai sus indeplinesc, pentru ceea ce este furnizat, urmatoarele directive detaliate mai jos. Cand
aceasta masina incompleta este integrata si devine o masina completa, integratorul este responsabil pentru determinarea faptului
ca aceasta masina completa respecta toate directivele aplicabile, are aplicat marcajul CE si este furnizata o Declaratie de
conformitate (DOC).

Au fost indeplinite urmatoarele cerinte esentiale: 1.1.2, 1.1.3,1.1.5, 1.2.4.3,
1.25,1.26,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,15.5,1.5.10,1.7.2, 1.7 .4,
4.1.2.3,4.1.3, Anexa VI. Se declara ca documentata tehnica relevanta a fost
compilata conform Partii B a Anexei VIl a Directivei pentru masini-unelte.
Consultati LVD si standardele armonizate folosite mai jos.

Consultati standardele armonizate folosite la care se face referinta in Articolul 7(2) din Directivele MD si LV,
precum si in Articolul 6 din Directiva EMC:

(1) EN ISO 13732-1:2008, dupa caz, (I)(I1) EN 60204-1:2018, dupa caz, (Il) EN 60664-1:2007, (1) EN 61140:2002/A1:2006
Consultati celelalte standarde si specificatii tehnice folosite:

(1) 1ISO 9409-1:2004, (11) EN 60320-1:2021, IEC 61784-3:2010 [SIL2]
Producatorul sau reprezentantul autorizat al acestuia va transmite informatii relevante cu privire la echipamentele tehnice partial

I. Directiva pentru masini-
unelte

. Directiva 2014/35/UE
pentru joasa tensiune

finalizate ca raspuns la o cerere motivata din partea autoritatilor nationale. Aprobarea sistemului complet de asigurare a calitatii
de catre organismul notificat Bureau Veritas: certificat ISO 9001 #DK015892 si certificat ISO 45001 #DK015891.
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China RoHS
Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products

Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances

Rl BEEFEYEATEZERRZEMAER

Proﬂu&?l’art

Name

Toxic and Hazardous Substances and Elements

EEABYRATR

% & A LRBE

B3R KB
Polybrominated
diphenyl ethers

(PBDE)

Lea?(Pb) Mercury | Cadmium I;E::::E:: Polybrominated
H Cd biphenyls (PBB
(Hg) (Cd) (Cr+6) iphenyls (PBB)
JUR Robots
BN BERXRSA
UR3 /URS /UR10/

UR3e / URSe / X O X O X

UR10e UR1ee/
UR20 / UR30

requirement in 5J/T11363-2006.
O: R REREASYEERZSHASEE PR SEHES/T 113632006 I EFIREERLLT -

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.

FHAEREREEETRFM

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

0: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit

X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

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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