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Exclusion

The interpretation of data contained in the report for servo axes is based on the basis data provided by you. Please check if these data
are and were complete and correct before taking over of the results. The data have been entered in good faith into our software. For
erroneous interpretations which are based on an incorrect or incomplete data base and subsequent product recommendations we
cannot accept any liability. The calculated design of servo axes represents a non-binding recommendation. You are obliged to check
whether the recommended design is suitable for your intended use.
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1.Billofmaterials

DC link: DC link 1
Order code qty Product description
AX8620-0000-0000 1 Power Supply Module 20 A, Mains Supply Voltage 400…480 V AC

Axis: EIXO_ARRASTO_1
Order code qty Product description
AX8206-0100-0000 1 Twin Axis Module 2 x 6A, OCT, TwinSAFE (STO, SS1)
Motor-gearbox-combination The following both positions will be mounted at Beckhoff and delivered as one unit.
AM8032-0E10-0000 1 Servomotor, 400 V AC (max. 480 V AC), M0 = 2,37 Nm, I0 = 2,95 A, nn = 6000 min-1, ,

OCT 18 bit singleturn, No brake
AG3210-+NP015S-MF1-10-
1C1-AM803x

1 Planetary gear units, Mn = 19,00 Nm, Mb = 56,00 Nm, Backlash ≤ 8,00 arcmin, i = 10,

ZK4800-8022-0050 1 motor cable with 1 mm² wire gauge, highly flexible for drag-chain use, Cable
length l = 5 m
Cable length only in full meter

Axis: EIXO_ARRASTO_2
Order code qty Product description
AX8206-0100-0000 1 Twin Axis Module 2 x 6A, OCT, TwinSAFE (STO, SS1)
Motor-gearbox-combination The following both positions will be mounted at Beckhoff and delivered as one unit.
AM8032-0E10-0000 1 Servomotor, 400 V AC (max. 480 V AC), M0 = 2,37 Nm, I0 = 2,95 A, nn = 6000 min-1, ,

OCT 18 bit singleturn, No brake
AG3210-+NP015S-MF1-10-
1C1-AM803x

1 Planetary gear units, Mn = 19,00 Nm, Mb = 56,00 Nm, Backlash ≤ 8,00 arcmin, i = 10,

ZK4800-8022-0050 1 motor cable with 1 mm² wire gauge, highly flexible for drag-chain use, Cable
length l = 5 m
Cable length only in full meter

Axis: EIXO_DECAPAGEM
Order code qty Product description
AX8206-0100-0000 1 Twin Axis Module 2 x 6A, OCT, TwinSAFE (STO, SS1)
AM8032-1E20-0000 1 Servomotor, 400 V AC (max. 480 V AC), M0 = 2,37 Nm, I0 = 2,95 A, nn = 6000 min-1, ,

OCT 18 bit multiturn, No brake
ZK4800-8022-0050 1 motor cable with 1 mm² wire gauge, highly flexible for drag-chain use, Cable

length l = 5 m
Cable length only in full meter

Axis: EIXO_ROT_MANIPULADOR
Order code qty Product description
AX8206-0100-0000 1 Twin Axis Module 2 x 6A, OCT, TwinSAFE (STO, SS1)
Motor-gearbox-combination The following both positions will be mounted at Beckhoff and delivered as one unit.
AM8031-0D20-0000 1 Servomotor, 400 V AC (max. 480 V AC), M0 = 1,38 Nm, I0 = 1,95 A, nn = 6000 min-1, ,

OCT 18 bit multiturn, No brake
AG3400-+NPT035S-MF2-
100-0C1-AM803x

1 Planetary gear units with drive output, Mn = 110,00 Nm, Mb = 352,00 Nm,
Backlash ≤ 10,00 arcmin, i = 100

ZK4800-8022-0050 1 motor cable with 1 mm² wire gauge, highly flexible for drag-chain use, Cable
length l = 5 m
Cable length only in full meter

Axis: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR
Order code qty Product description
AX8206-0100-0000 0 Twin Axis Module 2 x 6A, OCT, TwinSAFE (STO, SS1) (cf. axis 'EIXOROTM

ANIPULADOR')
AM8022-1D20-0000 1 Servomotor, 400 V AC (max. 480 V AC), M0 = 0,80 Nm, I0 = 1,50 A, nn = 8000 min-1, ,

OCT 18 bit multiturn, No brake
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Order code qty Product description
ZK4800-8022-0050 1 motor cable with 1 mm² wire gauge, highly flexible for drag-chain use, Cable

length l = 5 m
Cable length only in full meter

Axis: EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR
Order code qty Product description
AX8206-0100-0000 0 Twin Axis Module 2 x 6A, OCT, TwinSAFE (STO, SS1) (cf. axis 'EIXODECAPAGEM')
AM8032-1E21-0000 1 Servomotor, 400 V AC (max. 480 V AC), M0 = 2,37 Nm, I0 = 2,95 A, nn = 6000 min-1, ,

OCT 18 bit multiturn, Holding brake
ZK4800-8022-0050 1 motor cable with 1 mm² wire gauge, highly flexible for drag-chain use, Cable

length l = 5 m
Cable length only in full meter
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2.Notifications

DC link: DC link 1

Axis: EIXO_ARRASTO_1
The motor 'AM8032-0E10-0000' (peak torque: 11,7 Nm) may damage the gearbox 'AG3210-+NP015S-MF1-10-1C1-AM803x'
(peak torque motor side: 5,6 Nm, emergency torque motor side: 7,5 Nm). Please limit the admissible torque in the drive.

Axis: EIXO_ARRASTO_2
The motor 'AM8032-0E10-0000' (peak torque: 11,7 Nm) may damage the gearbox 'AG3210-+NP015S-MF1-10-1C1-AM803x'
(peak torque motor side: 5,6 Nm, emergency torque motor side: 7,5 Nm). Please limit the admissible torque in the drive.

Axis: EIXO_ROT_MANIPULADOR
The motor 'AM8031-0D20-0000' (peak torque: 6,07 Nm) may damage the gearbox 'AG3400-+NPT035S-MF2-100-0C1-AM803x'
(peak torque motor side: 3,52 Nm, emergency torque motor side: 4,8 Nm). Please limit the admissible torque in the drive.
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3.Comissioning notes

DC link: DC link 1

Power supply type 400 V AC, 3 phase
Chopper threshold 840 V
Braking resistance connection Internal

Infeed module: AX8620-0000-0000

Drive: AX8206-0100-0000

Axis: EIXO_ARRASTO_1
Motor AM8032-0E10-0000
Overall gear ratio 1 * 0,095 / 0,095 * 10 = 10

Feed constant 1 / (1 * 0,095 / 0,095 * 10) * 0,095 * 1000 * π mm/U = 9,5 * π mm/U ≈ 29,845130209103
mm/U

Max inertia 7,56E-05 kgm² = 0,756 kgcm²
Mean inertia 7,56E-05 kgm² = 0,756 kgcm²
Mechanical limit torque 5,6 Nm
Max torque 1,51 Nm
Max speed 1,5 m/s
Max acceleration 4,5 m/s²
Max jerk ∞ m/s³

Drive: AX8206-0100-0000

Axis: EIXO_ARRASTO_2
Motor AM8032-0E10-0000
Overall gear ratio 1 * 0,095 / 0,095 * 10 = 10

Feed constant 1 / (1 * 0,095 / 0,095 * 10) * 0,095 * 1000 * π mm/U = 9,5 * π mm/U ≈ 29,845130209103
mm/U

Max inertia 7,56E-05 kgm² = 0,756 kgcm²
Mean inertia 7,56E-05 kgm² = 0,756 kgcm²
Mechanical limit torque 5,6 Nm
Max torque 1,51 Nm
Max speed 1,5 m/s
Max acceleration 4,5 m/s²
Max jerk ∞ m/s³

Drive: AX8206-0100-0000

Channel A: Axis: EIXO_DECAPAGEM
Motor AM8032-1E20-0000
Overall gear ratio 1 * 0,1 / 0,1 * 1 = 1
Feed constant 1 / (1 * 0,1 / 0,1 * 1) * 0,01 * 1000 mm/U = 10 mm/U
Max inertia 6,29E-05 kgm² = 0,629 kgcm²
Mean inertia 6,29E-05 kgm² = 0,629 kgcm²
Max torque 1,42 Nm
Max speed 0,6 m/s = 2,16 km/h
Max acceleration 13,5 m/s²
Max jerk ∞ m/s³

Channel B: Axis: EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR
Motor AM8032-1E21-0000
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Channel B: Axis: EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR
Overall gear ratio 1
Feed constant 1 * 0,01 * 1000 mm/U = 10 mm/U
Max inertia 0,000107 kgm² = 1,07 kgcm²
Mean inertia 0,000107 kgm² = 1,07 kgcm²
Max torque 3,21 Nm
Max speed 0,3 m/s = 1,08 km/h
Max acceleration 18 m/s²
Max jerk ∞ m/s³

Drive: AX8206-0100-0000

Channel A: Axis: EIXO_ROT_MANIPULADOR
Motor AM8031-0D20-0000
Overall gear ratio 1 * 100 = 100
Feed constant 1 / (1 * 100) * 360 °/rev = 3,6 °/rev = 3,6 °/rev
Max inertia 0,000149 kgm² = 1,49 kgcm²
Mean inertia 0,000149 kgm² = 1,49 kgcm²
Mechanical limit torque 3,52 Nm
Max torque 0,727 Nm
Max speed 2,62 rad/s = 25 rpm
Max acceleration 26,2 rad/s² = 1500 °/s²
Max jerk ∞ rad/s³

Channel B: Axis: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR
Motor AM8022-1D20-0000
Overall gear ratio 1 * 1 = 1
Feed constant 1 / (1 * 1) * 0,01 * 1000 mm/U = 10 mm/U
Max inertia 5,13E-05 kgm² = 0,513 kgcm²
Mean inertia 5,13E-05 kgm² = 0,513 kgcm²
Max torque 0,441 Nm
Max speed 0,4 m/s = 1,44 km/h
Max acceleration 8 m/s²
Max jerk ∞ m/s³
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4.DClink:DClink1

Power supply type: 400 V AC, 3 phase
Order code Product description
AX8620-0000-0000 Power Supply Module 20 A, Mains Supply Voltage 400…480 V AC
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4.1.Axespositions:DClink1

Position: EIXO_ARRASTO_1

Position: EIXO_ARRASTO_2

Position: EIXO_DECAPAGEM

Position: EIXO_ROT_MANIPULADOR
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Position: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR

Position: EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR



4.2. Axes power: DC link 1
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4.2.Axespower:DClink1

Needed power: EIXO_ARRASTO_1

Needed power: EIXO_ARRASTO_2

Needed power: EIXO_DECAPAGEM

Needed power: EIXO_ROT_MANIPULADOR
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Needed power: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR

Needed power: EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR



4.3. DC link power: DC link 1
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4.3.DClinkpower:DClink1

Boundaries capacitive energy Capacitive energy

Infeed energy Bleeder energy

Nominal data
Effective infeed power 13,9 kW
Maximal infeed power 27,7 kW
Effective braking power 50 W
Maximal braking power 1,1 kW
Max. braking power w.r.t. duty cycle 1,1 kW
Capacitance 945 μF
Storable energy 182 J

Application data
Effective needed infeed power 587 W
Maximal needed infeed power 1,36 kW
Infeed energy 704 J
Effective needed braking power 0 W
Maximal needed braking power 0 W
Brake resistance duty cycle 0
Brake energy 0 J
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4.4.Infeedmodule:DClink1

AX8620-0000-0000
Power Supply Module 20 A, Mains Supply Voltage 400…480 V AC

Nominal data Nominal data
Minimal rated supply voltage 1- 18 V Maximal rated supply voltage 1- 700 V
Rated input current 1- 10 A Maximal input current 1- 30 A
Minimal rated supply voltage 1~ 100 V Maximal rated supply voltage 1~ 240 V
Rated input current 1~ 5 A Maximal input current 1~ 14 A
Minimal rated supply voltage 3~ 200 V Maximal rated supply voltage 3~ 480 V
Rated input current 3~ 20 A Maximal input current 3~ 40 A
Capacitance 405 μF Rated braking power Internal 50 W
Peak braking power Internal 1 % duty
cycle 1,1 kW Peak braking power Internal 3 % duty

cycle 650 W

Peak braking power Internal 6 % duty
cycle 410 W Peak braking power Internal 15 % duty

cycle 210 W

Peak braking power Internal 25 % duty
cycle 150 W Peak braking power Internal 40 % duty

cycle 110 W

Peak braking power Internal 60 % duty
cycle 75 W Peak braking power Internal 80 % duty

cycle 56 W

Peak braking power Internal 100 % duty
cycle 50 W Rated braking power External 1,6 kW

Peak braking power External 21,8 kW max DC link voltage 850 V

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/ax8000_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/Technical_Drawings/Drive_Technology/step/AX8000/ax8620_ax8640_stp.zip
EPLAN Macros
http://www.beckhoff.de/default.asp?forms/eplan_macros/default.aspx?lg=de
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4.5.Axis:EIXO_ARRASTO_1

Mechanical data Mechanical data
Diameter drive pulley [ΦdP] 95 mm Inertia drive pulley [IP] 5,2 kgcm²
Diameter idler pulley [ΦdI] 95 mm Inertia idler pulley [II] 5,2 kgcm²
Diameter tensioner pulley [ΦdT] 50 mm Inertia tensioner pulley [IT] 1,6 kgcm²
Load mass [mL] 0,5 kg Belt mass [mbelt] 0,5 kg
Inclination [β] 0 ° Counter mass [mcou] 0 kg

Counter mass force [Fcou] -245 N Friction coefficient [μ]
Slide friction
steel/steel
lubricated

Efficiency [η] Toothed belt Gravitation [g] 9,81 m/s²
Idle torque [Tidle] 0 Nm

Application data Application data
Effective torque [Teff] 11,9 Nm Max torque [Tmax] 12,3 Nm
Mean speed [ωavg] 201 rpm Max speed [ωmax] 302 rpm
Mean power [Peff] 250 W Max power [Pmax] 384 W
Mean inertia [Ieff] 38,7 kgcm² Max inertia [Imax] 38,7 kgcm²



4.5.1. Transmissions: EIXO_ARRASTO_1
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4.5.1.Transmissions: EIXO_ARRASTO_1

1. Transmission: Belt drive (Belt drive)

Mechanical data Mechanical data
Motor side diameter [Φd1] 95 mm Load side diameter [Φd2] 95 mm
Motor side inertia [I1add] 5,2 kgcm² Load side inertia [I2add] 5,2 kgcm²
Belt mass [mbelt] 0,2 kg Idle torque [T123] 0 Nm
Efficiency [η] Toothed belt

Resulting values Resulting values
Gear ratio [i] 1 Motor side inertia 9,71 kgcm²

Application data Application data
Effective torque [Teff] 12,1 Nm Max torque [Tmax] 12,7 Nm
Effective torque load side [Teff] 11,9 Nm Max torque load side [Tmax] 12,3 Nm
Mean speed [ωavg] 201 rpm Max speed [ωmax] 302 rpm
Mean power [Peff] 256 W Max power [Pmax] 396 W
Mean inertia [Ieff] 53,6 kgcm² Max inertia [Imax] 53,6 kgcm²



4.5.2. Motion profile: EIXO_ARRASTO_1
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4.5.2.Motionprofile:EIXO_ARRASTO_1
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1. Section: Motion section (Third rule)

Input parameter Input parameter
Positioning mode Absolute Position 1000 mm
Duration 1 s

Resulting values Resulting values
Starting position 0 m Distance 1 m
Max speed 1,5 m/s Max acceleration 4,5 m/s²
Max jerk ∞ m/s³ Duration 1 s
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4.5.3.Gearbox:EIXO_ARRASTO_1

AG3210-+NP015S-MF1-10-1C1-AM803x
Planetary gear units, Mn = 19,00 Nm, Mb = 56,00 Nm, Backlash ≤ 8,00 arcmin, i = 10,
Please note: the axial and radial load on the shaft is not considered.

Nominal data Nominal data
Protection class IP 64 Gear ratio [i] 10
Number of stages [Z] 1 Efficiency [η] 97 %
Nominal output torque [T2n] 19 Nm Maximal output torque [T2max] 56 Nm
Emergency output torque [T2emerg] 75 Nm Idle torque [T012] 0,1 Nm
Motor side inertia [I1] 0,22 kgcm² Nominal motor side speed [ω1nom] 4300 rpm
Maximal motor side speed [ω1max] 8000 rpm Mass [m] 1,9 kg

Application data Application data
Effective torque load side [Teff] 12,1 Nm Utilization [Teff] 63,9 %
Max torque load side [Tmax] 12,7 Nm Utilization [Tmax] 22,6 %
Mean speed [ωavg] 2010 rpm Utilization [ωavg] 46,8 %
Max speed [ωmax] 3016 rpm Utilization [ωmax] 37,7 %
Mean power [Pavg] 284 W Max power [Pmax] 446 W

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/ag3210_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/technical_drawings/Drive_Technology/step/ag3210/ag3210-np015s-mf1-i-1c1-f3.zip
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Dimension without tolerance ± 1 mm / feather key drawing not to scale

Maximal limit curve Nominal limit curve Application curve
Effective application point



4.5.4. Motor: EIXO_ARRASTO_1
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4.5.4.Motor:EIXO_ARRASTO_1

AM8032-0E10-0000
Servomotor, 400 V AC (max. 480 V AC), M0 = 2,37 Nm, I0 = 2,95 A, nn = 6000 min-1, , OCT 18 bit singleturn, No brake
Please note: the axial and radial load on the shaft is not considered.

Nominal data Nominal data
Cooling Convection Protection class IP 54
Standstill torque [T0] 2,37 Nm Max torque [Tmax] 11,7 Nm

Rated torque @ 115 V AC [Tn115] 2,34 Nm Nominal rotation speed @
115 V AC [ωn115] 1400 rpm

Rated torque @ 230 V AC [Tn230] 2,28 Nm Nominal rotation speed @
230 V AC [ωn230] 3200 rpm

Rated torque @ 400 V AC [Tn400] 2,2 Nm Nominal rotation speed @
400 V AC [ωn400] 6000 rpm

Rated torque @ 480 V AC [Tn480] 2,1 Nm Nominal rotation speed @
480 V AC [ωn480] 6800 rpm

Standstill current [I0] 2,95 A Peak current [Imax] 17,2 A
Torque constant [Kt] 0,803 Nm/A Voltage constant [Ke] 56 mV/rpm
Number of pole pairs [np] 4 Inertia without brake [I] 0,842 kgcm²
Motor length without brake [Y] 154 mm Motor mass without brake [m] 2,4 kg

Application data Application data
Effective torque [Teff] 1,36 Nm Utilization [Teff] 58,3 %
Max torque [Tmax] 1,51 Nm Utilization [Tmax] 14,8 %
Mean speed [ωavg] 2010 rpm Utilization [ωavg] 29,4 %
Max speed [ωmax] 3016 rpm Utilization [ωmax] 44,1 %
Mean power [Pavg] 312 W Max power [Pmax] 505 W
Mean inertia ratio [λavg] 0,898 Max inertia ratio [λmax] 0,898

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/am8000_am8500_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/technical_drawings/Drive_Technology/step/AM80xx/AM8032-xx10_STP.zip



4.5.4. Motor: EIXO_ARRASTO_1
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general tolerances according to DIN ISO 2768 mK

Voltage boundary curve @ 400 V AC S1 characteristic curve Nominal point @ 400 V AC
Application curve Effective application point



4.5.5. Drive: EIXO_ARRASTO_1
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4.5.5.Drive:EIXO_ARRASTO_1

AX8206-0100-0000
Twin Axis Module 2 x 6A, OCT, TwinSAFE (STO, SS1)

Nominal data Nominal data
Number of channels 2 Channel nominal current 6 A
Channel peak current 20 A Device nominal current 12 A
Device peak current 28 A Capacitance 135 μF

Application data Application data
Device nominal current [Id_eff] 1,69 A Utilization [Id_eff] 14,1 %
Device peak current [Id_max] 1,88 A Utilization [Id_max] 6,7 %
Device average power [Pd_avg] 312 W Device peak power [Pd_max] 505 W
Channel nominal current [Ic_eff] 1,45 A Utilization [Ic_eff] 24,2 %
Channel peak current [Ic_max] 1,61 A Utilization [Ic_max] 8,05 %
Channel average power [Pc_avg] 312 W Channel peak power [Pc_max] 505 W

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/AX8000_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/Technical_Drawings/Drive_Technology/step/AX8000/ax8108_ax8118_ax8206_stp.zip
EPLAN Macros
http://www.beckhoff.de/default.asp?forms/eplan_macros/default.aspx?lg=de
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Voltage boundary curve S1 characteristic curve motor Drive nominal current
Drive peak current Application curve Effective application point



4.5.6. Emergency brake investigation: EIXO_ARRASTO_1
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4.5.6.Emergency brakeinvestigation: EIXO_ARRASTO_1

Resulting values Resulting values

Emergency braking torque [Tb] 0 Nm Maximal braking distance
load [xb] 32,5 mm

Maximal braking distance
load shaft [θbShaft] 39,2 ° Maximal braking distance

motor [θbMot] 1,09 rev

Braking time [tb] 43,3 ms Maximal braking energy [Eb] 0 J



4.6. Axis: EIXO_ARRASTO_2
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4.6.Axis:EIXO_ARRASTO_2

Mechanical data Mechanical data
Diameter drive pulley [ΦdP] 95 mm Inertia drive pulley [IP] 5,2 kgcm²
Diameter idler pulley [ΦdI] 95 mm Inertia idler pulley [II] 5,2 kgcm²
Diameter tensioner pulley [ΦdT] 50 mm Inertia tensioner pulley [IT] 1,6 kgcm²
Load mass [mL] 0,5 kg Belt mass [mbelt] 0,5 kg
Inclination [β] 0 ° Counter mass [mcou] 0 kg

Counter mass force [Fcou] -245 N Friction coefficient [μ]
Slide friction
steel/steel
lubricated

Efficiency [η] Toothed belt Gravitation [g] 9,81 m/s²
Idle torque [Tidle] 0 Nm

Application data Application data
Effective torque [Teff] 11,9 Nm Max torque [Tmax] 12,3 Nm
Mean speed [ωavg] 201 rpm Max speed [ωmax] 302 rpm
Mean power [Peff] 250 W Max power [Pmax] 384 W
Mean inertia [Ieff] 38,7 kgcm² Max inertia [Imax] 38,7 kgcm²



4.6.1. Transmissions: EIXO_ARRASTO_2
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4.6.1.Transmissions: EIXO_ARRASTO_2

1. Transmission: Belt drive (Belt drive)

Mechanical data Mechanical data
Motor side diameter [Φd1] 95 mm Load side diameter [Φd2] 95 mm
Motor side inertia [I1add] 5,2 kgcm² Load side inertia [I2add] 5,2 kgcm²
Belt mass [mbelt] 0,2 kg Idle torque [T123] 0 Nm
Efficiency [η] Toothed belt

Resulting values Resulting values
Gear ratio [i] 1 Motor side inertia 9,71 kgcm²

Application data Application data
Effective torque [Teff] 12,1 Nm Max torque [Tmax] 12,7 Nm
Effective torque load side [Teff] 11,9 Nm Max torque load side [Tmax] 12,3 Nm
Mean speed [ωavg] 201 rpm Max speed [ωmax] 302 rpm
Mean power [Peff] 256 W Max power [Pmax] 396 W
Mean inertia [Ieff] 53,6 kgcm² Max inertia [Imax] 53,6 kgcm²



4.6.2. Motion profile: EIXO_ARRASTO_2
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4.6.2.Motionprofile:EIXO_ARRASTO_2
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1. Section: Motion section (Third rule)

Input parameter Input parameter
Positioning mode Absolute Position 1000 mm
Duration 1 s

Resulting values Resulting values
Starting position 0 m Distance 1 m
Max speed 1,5 m/s Max acceleration 4,5 m/s²
Max jerk ∞ m/s³ Duration 1 s



4.6.3. Gearbox: EIXO_ARRASTO_2
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4.6.3.Gearbox:EIXO_ARRASTO_2

AG3210-+NP015S-MF1-10-1C1-AM803x
Planetary gear units, Mn = 19,00 Nm, Mb = 56,00 Nm, Backlash ≤ 8,00 arcmin, i = 10,
Please note: the axial and radial load on the shaft is not considered.

Nominal data Nominal data
Protection class IP 64 Gear ratio [i] 10
Number of stages [Z] 1 Efficiency [η] 97 %
Nominal output torque [T2n] 19 Nm Maximal output torque [T2max] 56 Nm
Emergency output torque [T2emerg] 75 Nm Idle torque [T012] 0,1 Nm
Motor side inertia [I1] 0,22 kgcm² Nominal motor side speed [ω1nom] 4300 rpm
Maximal motor side speed [ω1max] 8000 rpm Mass [m] 1,9 kg

Application data Application data
Effective torque load side [Teff] 12,1 Nm Utilization [Teff] 63,9 %
Max torque load side [Tmax] 12,7 Nm Utilization [Tmax] 22,6 %
Mean speed [ωavg] 2010 rpm Utilization [ωavg] 46,8 %
Max speed [ωmax] 3016 rpm Utilization [ωmax] 37,7 %
Mean power [Pavg] 284 W Max power [Pmax] 446 W

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/ag3210_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/technical_drawings/Drive_Technology/step/ag3210/ag3210-np015s-mf1-i-1c1-f3.zip
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Dimension without tolerance ± 1 mm / feather key drawing not to scale

Maximal limit curve Nominal limit curve Application curve
Effective application point



4.6.4. Motor: EIXO_ARRASTO_2
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4.6.4.Motor:EIXO_ARRASTO_2

AM8032-0E10-0000
Servomotor, 400 V AC (max. 480 V AC), M0 = 2,37 Nm, I0 = 2,95 A, nn = 6000 min-1, , OCT 18 bit singleturn, No brake
Please note: the axial and radial load on the shaft is not considered.

Nominal data Nominal data
Cooling Convection Protection class IP 54
Standstill torque [T0] 2,37 Nm Max torque [Tmax] 11,7 Nm

Rated torque @ 115 V AC [Tn115] 2,34 Nm Nominal rotation speed @
115 V AC [ωn115] 1400 rpm

Rated torque @ 230 V AC [Tn230] 2,28 Nm Nominal rotation speed @
230 V AC [ωn230] 3200 rpm

Rated torque @ 400 V AC [Tn400] 2,2 Nm Nominal rotation speed @
400 V AC [ωn400] 6000 rpm

Rated torque @ 480 V AC [Tn480] 2,1 Nm Nominal rotation speed @
480 V AC [ωn480] 6800 rpm

Standstill current [I0] 2,95 A Peak current [Imax] 17,2 A
Torque constant [Kt] 0,803 Nm/A Voltage constant [Ke] 56 mV/rpm
Number of pole pairs [np] 4 Inertia without brake [I] 0,842 kgcm²
Motor length without brake [Y] 154 mm Motor mass without brake [m] 2,4 kg

Application data Application data
Effective torque [Teff] 1,36 Nm Utilization [Teff] 58,3 %
Max torque [Tmax] 1,51 Nm Utilization [Tmax] 14,8 %
Mean speed [ωavg] 2010 rpm Utilization [ωavg] 29,4 %
Max speed [ωmax] 3016 rpm Utilization [ωmax] 44,1 %
Mean power [Pavg] 312 W Max power [Pmax] 505 W
Mean inertia ratio [λavg] 0,898 Max inertia ratio [λmax] 0,898

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/am8000_am8500_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/technical_drawings/Drive_Technology/step/AM80xx/AM8032-xx10_STP.zip



4.6.4. Motor: EIXO_ARRASTO_2
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general tolerances according to DIN ISO 2768 mK

Voltage boundary curve @ 400 V AC S1 characteristic curve Nominal point @ 400 V AC
Application curve Effective application point



4.6.5. Drive: EIXO_ARRASTO_2
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4.6.5.Drive:EIXO_ARRASTO_2

AX8206-0100-0000
Twin Axis Module 2 x 6A, OCT, TwinSAFE (STO, SS1)

Nominal data Nominal data
Number of channels 2 Channel nominal current 6 A
Channel peak current 20 A Device nominal current 12 A
Device peak current 28 A Capacitance 135 μF

Application data Application data
Device nominal current [Id_eff] 1,69 A Utilization [Id_eff] 14,1 %
Device peak current [Id_max] 1,88 A Utilization [Id_max] 6,7 %
Device average power [Pd_avg] 312 W Device peak power [Pd_max] 505 W
Channel nominal current [Ic_eff] 1,45 A Utilization [Ic_eff] 24,2 %
Channel peak current [Ic_max] 1,61 A Utilization [Ic_max] 8,05 %
Channel average power [Pc_avg] 312 W Channel peak power [Pc_max] 505 W

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/AX8000_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/Technical_Drawings/Drive_Technology/step/AX8000/ax8108_ax8118_ax8206_stp.zip
EPLAN Macros
http://www.beckhoff.de/default.asp?forms/eplan_macros/default.aspx?lg=de
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Voltage boundary curve S1 characteristic curve motor Drive nominal current
Drive peak current Application curve Effective application point



4.6.6. Emergency brake investigation: EIXO_ARRASTO_2
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4.6.6.Emergency brakeinvestigation: EIXO_ARRASTO_2

Resulting values Resulting values

Emergency braking torque [Tb] 0 Nm Maximal braking distance
load [xb] 32,5 mm

Maximal braking distance
load shaft [θbShaft] 39,2 ° Maximal braking distance

motor [θbMot] 1,09 rev

Braking time [tb] 43,3 ms Maximal braking energy [Eb] 0 J



4.7. Axis: EIXO_DECAPAGEM
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4.7.Axis:EIXO_DECAPAGEM

Mechanical data Mechanical data
Thread lead [h] 10 mm Inertia spindle [I] 0,0393 kgcm²

Load mass [mL] 20 kg Friction coefficient [μ]
Slide friction
steel/steel
lubricated

Efficiency [η] Ball screw Idle torque [Tidle] 0 Nm

Application data Application data
Effective torque [Teff] 0,393 Nm Max torque [Tmax] 0,896 Nm
Mean speed [ωavg] 2262 rpm Max speed [ωmax] 3600 rpm
Mean power [Peff] 60,5 W Max power [Pmax] 338 W
Mean inertia [Ieff] 0,546 kgcm² Max inertia [Imax] 0,546 kgcm²



4.7.1. Transmissions: EIXO_DECAPAGEM
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4.7.1.Transmissions: EIXO_DECAPAGEM

1. Transmission: Belt drive (Belt drive)

Mechanical data Mechanical data
Motor side diameter [Φd1] 100 mm Load side diameter [Φd2] 100 mm
Motor side inertia [I1add] 0 kgcm² Load side inertia [I2add] 0 kgcm²
Belt mass [mbelt] 0 kg Idle torque [T123] 0 Nm
Efficiency [η] 100 %

Resulting values Resulting values
Gear ratio [i] 1 Motor side inertia 0 kgm²

Application data Application data
Effective torque [Teff] 0,393 Nm Max torque [Tmax] 0,896 Nm
Effective torque load side [Teff] 0,393 Nm Max torque load side [Tmax] 0,896 Nm
Mean speed [ωavg] 2262 rpm Max speed [ωmax] 3600 rpm
Mean power [Peff] 60,5 W Max power [Pmax] 338 W
Mean inertia [Ieff] 0,546 kgcm² Max inertia [Imax] 0,546 kgcm²
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2. Transmission: Clutch (Clutch)

Mechanical data
Inertia [I1add] 0,0827 kgcm²

Resulting values Resulting values
Gear ratio [i] 1 Motor side inertia 0,0827 kgcm²

Application data Application data
Effective torque [Teff] 0,424 Nm Max torque [Tmax] 0,943 Nm
Effective torque load side [Teff] 0,393 Nm Max torque load side [Tmax] 0,896 Nm
Mean speed [ωavg] 2262 rpm Max speed [ωmax] 3600 rpm
Mean power [Peff] 65,8 W Max power [Pmax] 355 W
Mean inertia [Ieff] 0,629 kgcm² Max inertia [Imax] 0,629 kgcm²



4.7.2. Motion profile: EIXO_DECAPAGEM
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4.7.2.Motionprofile:EIXO_DECAPAGEM
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1. Section: PRE-DECAPAGEM (Third rule)

Input parameter Input parameter
Positioning mode Absolute Position 30 mm
Duration 0,1 s

Resulting values Resulting values
Starting position 0 m Distance 30 mm
Max speed 1,62 km/h Max acceleration 13,5 m/s²
Max jerk ∞ m/s³ Duration 100 ms

2. Section: DECAPAGEM (Third rule)

Input parameter Input parameter
Positioning mode Relative Position 80 mm
Duration 0,2 s

Resulting values Resulting values
Starting position 30 mm Distance 80 mm
Max speed 2,16 km/h Max acceleration 9 m/s²
Max jerk ∞ m/s³ Duration 200 ms

3. Section: RETORNO (Third rule)

Input parameter Input parameter
Positioning mode Absolute Position 0 mm
Duration 0,28 s

Resulting values Resulting values
Starting position 110 mm Distance -110 mm
Max speed 2,12 km/h Max acceleration 6,31 m/s²
Max jerk ∞ m/s³ Duration 280 ms



4.7.2. Motion profile: EIXO_DECAPAGEM
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1. Section: Force section (Force function section)

Input parameter Input parameter
Force 0 N Duration 0,1 s

2. Section: DECAPAGEM (Force function section)

Input parameter Input parameter
Force -265 N Duration 0,1 s

3. Section: Force section (Force function section)

Input parameter Input parameter
Force 0 N Duration 0,38 s



4.7.3. Motor: EIXO_DECAPAGEM
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4.7.3.Motor:EIXO_DECAPAGEM

AM8032-1E20-0000
Servomotor, 400 V AC (max. 480 V AC), M0 = 2,37 Nm, I0 = 2,95 A, nn = 6000 min-1, , OCT 18 bit multiturn, No brake
Please note: the axial and radial load on the shaft is not considered.

Nominal data Nominal data
Cooling Convection Protection class IP 54
Standstill torque [T0] 2,37 Nm Max torque [Tmax] 11,7 Nm

Rated torque @ 115 V AC [Tn115] 2,34 Nm Nominal rotation speed @
115 V AC [ωn115] 1400 rpm

Rated torque @ 230 V AC [Tn230] 2,28 Nm Nominal rotation speed @
230 V AC [ωn230] 3200 rpm

Rated torque @ 400 V AC [Tn400] 2,2 Nm Nominal rotation speed @
400 V AC [ωn400] 6000 rpm

Rated torque @ 480 V AC [Tn480] 2,1 Nm Nominal rotation speed @
480 V AC [ωn480] 6800 rpm

Standstill current [I0] 2,95 A Peak current [Imax] 17,2 A
Torque constant [Kt] 0,803 Nm/A Voltage constant [Ke] 56 mV/rpm
Number of pole pairs [np] 4 Inertia without brake [I] 0,842 kgcm²
Motor length without brake [Y] 154 mm Motor mass without brake [m] 2,4 kg

Application data Application data
Effective torque [Teff] 0,767 Nm Utilization [Teff] 33 %
Max torque [Tmax] 1,42 Nm Utilization [Tmax] 16,4 %
Mean speed [ωavg] 2262 rpm Utilization [ωavg] 32,4 %
Max speed [ωmax] 3600 rpm Utilization [ωmax] 52,8 %
Mean power [Pavg] 127 W Max power [Pmax] 565 W
Mean inertia ratio [λavg] 0,747 Max inertia ratio [λmax] 0,747

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/am8000_am8500_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/technical_drawings/Drive_Technology/step/AM80xx/AM8032-xx10_STP.zip



4.7.3. Motor: EIXO_DECAPAGEM
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general tolerances according to DIN ISO 2768 mK

Voltage boundary curve @ 400 V AC S1 characteristic curve Nominal point @ 400 V AC
Application curve Effective application point



4.7.4. Drive: EIXO_DECAPAGEM
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4.7.4.Drive:EIXO_DECAPAGEM

AX8206-0100-0000
Twin Axis Module 2 x 6A, OCT, TwinSAFE (STO, SS1)

Nominal data Nominal data
Number of channels 2 Channel nominal current 6 A
Channel peak current 20 A Device nominal current 12 A
Device peak current 28 A Capacitance 135 μF

Application data Application data
Device nominal current [Id_eff] 1,53 A Utilization [Id_eff] 12,7 %
Device peak current [Id_max] 5,69 A Utilization [Id_max] 20,3 %
Device average power [Pd_avg] 145 W Device peak power [Pd_max] 582 W
Channel nominal current [Ic_eff] 819 mA Utilization [Ic_eff] 13,7 %
Channel peak current [Ic_max] 1,52 A Utilization [Ic_max] 7,58 %
Channel average power [Pc_avg] 127 W Channel peak power [Pc_max] 565 W

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/AX8000_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/Technical_Drawings/Drive_Technology/step/AX8000/ax8108_ax8118_ax8206_stp.zip
EPLAN Macros
http://www.beckhoff.de/default.asp?forms/eplan_macros/default.aspx?lg=de



4.7.4. Drive: EIXO_DECAPAGEM
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Voltage boundary curve S1 characteristic curve motor Drive nominal current
Drive peak current Application curve Effective application point



4.7.5. Emergency brake investigation: EIXO_DECAPAGEM
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4.7.5.Emergency brakeinvestigation: EIXO_DECAPAGEM

Resulting values Resulting values

Emergency braking torque [Tb] 0 Nm Maximal braking distance
load [xb] 533 mm

Maximal braking distance
load shaft [θbShaft] 53,3 rev Maximal braking distance

motor [θbMot] 53,3 rev

Braking time [tb] 1,78 s Maximal braking energy [Eb] 0 J



4.8. Axis: EIXO_ROT_MANIPULADOR
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4.8.Axis:EIXO_ROT_MANIPULADOR

Mechanical data Mechanical data
Inertia [IL] 11992 kgcm² Efficiency [η] 100 %
Idle torque [Tidle] 0 Nm

Application data Application data
Effective torque [Teff] 19,1 Nm Max torque [Tmax] 31,4 Nm
Mean speed [ωavg] 16,7 rpm Max speed [ωmax] 25 rpm
Mean power [Peff] 20,5 W Max power [Pmax] 82,2 W
Mean inertia [Ieff] 1,2 kgm² Max inertia [Imax] 1,2 kgm²



4.8.1. Motion profile: EIXO_ROT_MANIPULADOR
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4.8.1.Motionprofile:EIXO_ROT_MANIPULADOR
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1. Section: FLOR (Third rule)

Input parameter Input parameter
Positioning mode Absolute Position 30 °
Duration 0,3 s

Resulting values Resulting values
Starting position 0 ° Distance 30 °
Max speed 25 rpm Max acceleration 1500 °/s²
Max jerk ∞ °/s³ Duration 300 ms

2. Section: INJECAO (Third rule)

Input parameter Input parameter
Positioning mode Relative Position 30 °
Duration 0,3 s

Resulting values Resulting values
Starting position 30 ° Distance 30 °
Max speed 25 rpm Max acceleration 1500 °/s²
Max jerk ∞ °/s³ Duration 300 ms

3. Section: RETORNO (Third rule)

Input parameter Input parameter
Positioning mode Absolute Position 0 °
Duration 0,6 s

Resulting values Resulting values
Starting position 60 ° Distance -60 °
Max speed 25 rpm Max acceleration 750 °/s²
Max jerk ∞ °/s³ Duration 600 ms



4.8.2. Gearbox: EIXO_ROT_MANIPULADOR
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4.8.2.Gearbox:EIXO_ROT_MANIPULADOR

AG3400-+NPT035S-MF2-100-0C1-AM803x
Planetary gear units with drive output, Mn = 110,00 Nm, Mb = 352,00 Nm, Backlash ≤ 10,00 arcmin, i = 100
Please note: the axial and radial load on the shaft is not considered.

Nominal data Nominal data
Protection class IP 64 Gear ratio [i] 100
Number of stages [Z] 2 Efficiency [η] 95 %
Nominal output torque [T2n] 110 Nm Maximal output torque [T2max] 352 Nm
Emergency output torque [T2emerg] 480 Nm Idle torque [T012] 0,2 Nm
Motor side inertia [I1] 0,29 kgcm² Nominal motor side speed [ω1nom] 3900 rpm
Maximal motor side speed [ω1max] 7000 rpm Mass [m] 9,8 kg

Application data Application data
Effective torque load side [Teff] 19,1 Nm Utilization [Teff] 17,4 %
Max torque load side [Tmax] 31,4 Nm Utilization [Tmax] 8,92 %
Mean speed [ωavg] 1667 rpm Utilization [ωavg] 42,7 %
Max speed [ωmax] 2500 rpm Utilization [ωmax] 35,7 %
Mean power [Pavg] 52,3 W Max power [Pmax] 159 W

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/ag3400_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/technical_drawings/Drive_Technology/step/ag3400/ag3400-npt035s-mf2-i-0c1-f3.zip



4.8.2. Gearbox: EIXO_ROT_MANIPULADOR
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Dimension without tolerance ± 1 mm

Maximal limit curve Nominal limit curve Application curve
Effective application point



4.8.3. Motor: EIXO_ROT_MANIPULADOR
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4.8.3.Motor:EIXO_ROT_MANIPULADOR

AM8031-0D20-0000
Servomotor, 400 V AC (max. 480 V AC), M0 = 1,38 Nm, I0 = 1,95 A, nn = 6000 min-1, , OCT 18 bit multiturn, No brake
Please note: the axial and radial load on the shaft is not considered.

Nominal data Nominal data
Cooling Convection Protection class IP 54
Standstill torque [T0] 1,38 Nm Max torque [Tmax] 6,07 Nm

Rated torque @ 115 V AC [Tn115] 1,38 Nm Nominal rotation speed @
115 V AC [ωn115] 1400 rpm

Rated torque @ 230 V AC [Tn230] 1,36 Nm Nominal rotation speed @
230 V AC [ωn230] 3300 rpm

Rated torque @ 400 V AC [Tn400] 1,33 Nm Nominal rotation speed @
400 V AC [ωn400] 6000 rpm

Rated torque @ 480 V AC [Tn480] 1,32 Nm Nominal rotation speed @
480 V AC [ωn480] 6800 rpm

Standstill current [I0] 1,95 A Peak current [Imax] 10,7 A
Torque constant [Kt] 0,708 Nm/A Voltage constant [Ke] 50 mV/rpm
Number of pole pairs [np] 4 Inertia without brake [I] 0,462 kgcm²
Motor length without brake [Y] 129 mm Motor mass without brake [m] 1,8 kg

Application data Application data
Effective torque [Teff] 0,414 Nm Utilization [Teff] 30,1 %
Max torque [Tmax] 0,727 Nm Utilization [Tmax] 12,2 %
Mean speed [ωavg] 1667 rpm Utilization [ωavg] 21,4 %
Max speed [ωmax] 2500 rpm Utilization [ωmax] 32,9 %
Mean power [Pavg] 65,6 W Max power [Pmax] 213 W
Mean inertia ratio [λavg] 3,22 Max inertia ratio [λmax] 3,22

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/am8000_am8500_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/technical_drawings/Drive_Technology/step/AM80xx/AM8031-xx10_STP.zip



4.8.3. Motor: EIXO_ROT_MANIPULADOR
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general tolerances according to DIN ISO 2768 mK

Voltage boundary curve @ 400 V AC S1 characteristic curve Nominal point @ 400 V AC
Application curve Effective application point



4.8.4. Drive: EIXO_ROT_MANIPULADOR
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4.8.4.Drive:EIXO_ROT_MANIPULADOR

AX8206-0100-0000
Twin Axis Module 2 x 6A, OCT, TwinSAFE (STO, SS1)

Nominal data Nominal data
Number of channels 2 Channel nominal current 6 A
Channel peak current 20 A Device nominal current 12 A
Device peak current 28 A Capacitance 135 μF

Application data Application data
Device nominal current [Id_eff] 629 mA Utilization [Id_eff] 5,24 %
Device peak current [Id_max] 1,86 A Utilization [Id_max] 6,63 %
Device average power [Pd_avg] 66 W Device peak power [Pd_max] 213 W
Channel nominal current [Ic_eff] 491 mA Utilization [Ic_eff] 8,18 %
Channel peak current [Ic_max] 863 mA Utilization [Ic_max] 4,31 %
Channel average power [Pc_avg] 65,6 W Channel peak power [Pc_max] 213 W

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/AX8000_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/Technical_Drawings/Drive_Technology/step/AX8000/ax8108_ax8118_ax8206_stp.zip
EPLAN Macros
http://www.beckhoff.de/default.asp?forms/eplan_macros/default.aspx?lg=de



4.8.4. Drive: EIXO_ROT_MANIPULADOR
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Voltage boundary curve S1 characteristic curve motor Drive nominal current
Drive peak current Application curve Effective application point



4.8.5. Emergency brake investigation: EIXO_ROT_MANIPULADOR
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4.8.5.Emergency brakeinvestigation: EIXO_ROT_MANIPULADOR

Resulting values Resulting values

Emergency braking torque [Tb] 0 Nm Maximal braking distance
load [θb] 0 °

Maximal braking distance
load shaft [θbShaft] 0 ° Maximal braking distance

motor [θbMot] 0 °

Braking time [tb] 0 s Maximal braking energy [Eb] 0 J



4.9. Axis: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR
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4.9.Axis:EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR

Mechanical data Mechanical data
Thread lead [h] 10 mm Inertia spindle [I] 0,177 kgcm²

Load mass [mL] 10 kg Friction coefficient [μ]
Slide friction
steel/steel
lubricated

Efficiency [η] Ball screw Idle torque [Tidle] 0 Nm

Application data Application data
Effective torque [Teff] 0,0527 Nm Max torque [Tmax] 0,273 Nm
Mean speed [ωavg] 200 rpm Max speed [ωmax] 2400 rpm
Mean power [Peff] 2,25 W Max power [Pmax] 42,8 W
Mean inertia [Ieff] 0,43 kgcm² Max inertia [Imax] 0,43 kgcm²



4.9.1. Transmissions: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR
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4.9.1.Transmissions: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR

1. Transmission: Clutch (Clutch)

Mechanical data
Inertia [I1add] 0,0827 kgcm²

Resulting values Resulting values
Gear ratio [i] 1 Motor side inertia 0,0827 kgcm²

Application data Application data
Effective torque [Teff] 0,0628 Nm Max torque [Tmax] 0,314 Nm
Effective torque load side [Teff] 0,0527 Nm Max torque load side [Tmax] 0,273 Nm
Mean speed [ωavg] 200 rpm Max speed [ωmax] 2400 rpm
Mean power [Peff] 2,68 W Max power [Pmax] 53,3 W
Mean inertia [Ieff] 0,513 kgcm² Max inertia [Imax] 0,513 kgcm²



4.9.2. Motion profile: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR
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4.9.2.Motionprofile:EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR



4.9.2. Motion profile: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR
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1. Section: Motion section (Third rule)

Input parameter Input parameter
Positioning mode Absolute Position 40 mm
Duration 0,15 s

Resulting values Resulting values
Starting position 0 m Distance 40 mm
Max speed 1,44 km/h Max acceleration 8 m/s²
Max jerk ∞ m/s³ Duration 150 ms



4.9.3. Motor: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR
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4.9.3.Motor:EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR

AM8022-1D20-0000
Servomotor, 400 V AC (max. 480 V AC), M0 = 0,80 Nm, I0 = 1,50 A, nn = 8000 min-1, , OCT 18 bit multiturn, No brake
Please note: the axial and radial load on the shaft is not considered.

Nominal data Nominal data
Cooling Convection Protection class IP 54
Standstill torque [T0] 0,8 Nm Max torque [Tmax] 4,18 Nm

Rated torque @ 115 V AC [Tn115] 0,78 Nm Nominal rotation speed @
115 V AC [ωn115] 2000 rpm

Rated torque @ 230 V AC [Tn230] 0,75 Nm Nominal rotation speed @
230 V AC [ωn230] 4500 rpm

Rated torque @ 400 V AC [Tn400] 0,7 Nm Nominal rotation speed @
400 V AC [ωn400] 8000 rpm

Rated torque @ 480 V AC [Tn480] 0,65 Nm Nominal rotation speed @
480 V AC [ωn480] 9000 rpm

Standstill current [I0] 1,5 A Peak current [Imax] 7,7 A
Torque constant [Kt] 0,533 Nm/A Voltage constant [Ke] 41 mV/rpm
Number of pole pairs [np] 3 Inertia without brake [I] 0,253 kgcm²
Motor length without brake [Y] 134 mm Motor mass without brake [m] 1,3 kg

Application data Application data
Effective torque [Teff] 0,0942 Nm Utilization [Teff] 11,8 %
Max torque [Tmax] 0,441 Nm Utilization [Tmax] 10,6 %
Mean speed [ωavg] 200 rpm Utilization [ωavg] 2,06 %
Max speed [ωmax] 2400 rpm Utilization [ωmax] 25,3 %
Mean power [Pavg] 4,43 W Max power [Pmax] 85,3 W
Mean inertia ratio [λavg] 2,03 Max inertia ratio [λmax] 2,03

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/am8000_am8500_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/technical_drawings/Drive_Technology/step/AM80xx/AM8022-xx10_STP.zip



4.9.3. Motor: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR
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general tolerances according to DIN ISO 2768 mK

Voltage boundary curve @ 400 V AC S1 characteristic curve Nominal point @ 400 V AC
Application curve Effective application point



4.9.4. Drive: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR

FICO_ROBOCOP_2021
BRESIMAR, S.A. TwinCAT Motion Designer 1.5.2.0
AV. EUROPA. 460, 3800-230 AVEIRO AVEIRO, PORTUGAL 6/14/2021
Email: gervasio.monteiro@bresimar.pt Page 64/74

4.9.4.Drive:EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR

AX8206-0100-0000
Twin Axis Module 2 x 6A, OCT, TwinSAFE (STO, SS1)
Please note: first channel of the drive is connected at axis 'EIXO_ROT_MANIPULADOR'.

Nominal data Nominal data
Number of channels 2 Channel nominal current 6 A
Channel peak current 20 A Device nominal current 12 A
Device peak current 28 A Capacitance 135 μF

Application data Application data
Device nominal current [Id_eff] 629 mA Utilization [Id_eff] 5,24 %
Device peak current [Id_max] 1,86 A Utilization [Id_max] 6,63 %
Device average power [Pd_avg] 66 W Device peak power [Pd_max] 213 W
Channel nominal current [Ic_eff] 162 mA Utilization [Ic_eff] 2,7 %
Channel peak current [Ic_max] 759 mA Utilization [Ic_max] 3,79 %
Channel average power [Pc_avg] 4,43 W Channel peak power [Pc_max] 85,3 W

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/AX8000_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/Technical_Drawings/Drive_Technology/step/AX8000/ax8108_ax8118_ax8206_stp.zip
EPLAN Macros
http://www.beckhoff.de/default.asp?forms/eplan_macros/default.aspx?lg=de



4.9.4. Drive: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR
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Voltage boundary curve S1 characteristic curve motor Drive nominal current
Drive peak current Application curve Effective application point



4.9.5. Emergency brake investigation: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR
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4.9.5.Emergency brakeinvestigation: EIXO_AVANÇO_MANIPULADOR

Resulting values Resulting values

Emergency braking torque [Tb] 0 Nm Maximal braking distance
load [xb] 247 mm

Maximal braking distance
load shaft [θbShaft] 24,7 rev Maximal braking distance

motor [θbMot] 24,7 rev

Braking time [tb] 1,23 s Maximal braking energy [Eb] 0 J



4.10. Axis: EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR
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4.10.Axis:EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR

Mechanical data Mechanical data
Thread lead [h] 10 mm Inertia spindle [I] 0,0617 kgcm²

Load mass [mL] 40 kg Friction coefficient [μ]
Slide friction
steel/steel
lubricated

Efficiency [η] Ball screw Gravitation [g] 9,81 m/s²
Idle torque [Tidle] 0 Nm

Application data Application data
Effective torque [Teff] 0,769 Nm Max torque [Tmax] 2,16 Nm
Mean speed [ωavg] 103 rpm Max speed [ωmax] 1800 rpm
Mean power [Peff] 8,9 W Max power [Pmax] 204 W
Mean inertia [Ieff] 1,07 kgcm² Max inertia [Imax] 1,07 kgcm²



4.10.1. Motion profile: EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR
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4.10.1.Motionprofile:EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR



4.10.1. Motion profile: EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR
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1. Section: Motion section (Third rule)

Input parameter Input parameter
Positioning mode Absolute Position 10 mm
Duration 0,05 s

Resulting values Resulting values
Starting position 0 m Distance 10 mm
Max speed 1,08 km/h Max acceleration 18 m/s²
Max jerk ∞ m/s³ Duration 50 ms



4.10.2. Motor: EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR

FICO_ROBOCOP_2021
BRESIMAR, S.A. TwinCAT Motion Designer 1.5.2.0
AV. EUROPA. 460, 3800-230 AVEIRO AVEIRO, PORTUGAL 6/14/2021
Email: gervasio.monteiro@bresimar.pt Page 70/74

4.10.2.Motor:EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR

AM8032-1E21-0000
Servomotor, 400 V AC (max. 480 V AC), M0 = 2,37 Nm, I0 = 2,95 A, nn = 6000 min-1, , OCT 18 bit multiturn, Holding brake
Please note: the axial and radial load on the shaft is not considered.

Nominal data Nominal data
Cooling Convection Protection class IP 54
Standstill torque [T0] 2,37 Nm Max torque [Tmax] 11,7 Nm

Rated torque @ 115 V AC [Tn115] 2,34 Nm Nominal rotation speed @
115 V AC [ωn115] 1400 rpm

Rated torque @ 230 V AC [Tn230] 2,28 Nm Nominal rotation speed @
230 V AC [ωn230] 3200 rpm

Rated torque @ 400 V AC [Tn400] 2,2 Nm Nominal rotation speed @
400 V AC [ωn400] 6000 rpm

Rated torque @ 480 V AC [Tn480] 2,1 Nm Nominal rotation speed @
480 V AC [ωn480] 6800 rpm

Standstill current [I0] 2,95 A Peak current [Imax] 17,2 A
Torque constant [Kt] 0,803 Nm/A Voltage constant [Ke] 56 mV/rpm
Number of pole pairs [np] 4 Inertia with brake [I] 0,921 kgcm²
Motor length with brake [Y] 194 mm Motor mass with brake [m] 2,8 kg
Holding brake torque [Tbrake] 2 Nm

Application data Application data
Effective torque [Teff] 0,855 Nm Utilization [Teff] 36,2 %
Max torque [Tmax] 3,21 Nm Utilization [Tmax] 27,4 %
Mean speed [ωavg] 103 rpm Utilization [ωavg] 1,48 %
Max speed [ωmax] 1800 rpm Utilization [ωmax] 26,6 %
Mean power [Pavg] 24,6 W Max power [Pmax] 457 W
Mean inertia ratio [λavg] 1,17 Max inertia ratio [λmax] 1,17

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/am8000_am8500_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/technical_drawings/Drive_Technology/step/AM80xx/AM8032-xx11_STP.zip
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general tolerances according to DIN ISO 2768 mK

Voltage boundary curve @ 400 V AC S1 characteristic curve Nominal point @ 400 V AC
Application curve Effective application point



4.10.3. Drive: EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR

FICO_ROBOCOP_2021
BRESIMAR, S.A. TwinCAT Motion Designer 1.5.2.0
AV. EUROPA. 460, 3800-230 AVEIRO AVEIRO, PORTUGAL 6/14/2021
Email: gervasio.monteiro@bresimar.pt Page 72/74

4.10.3.Drive:EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR

AX8206-0100-0000
Twin Axis Module 2 x 6A, OCT, TwinSAFE (STO, SS1)
Please note: first channel of the drive is connected at axis 'EIXO_DECAPAGEM'.

Nominal data Nominal data
Number of channels 2 Channel nominal current 6 A
Channel peak current 20 A Device nominal current 12 A
Device peak current 28 A Capacitance 135 μF

Application data Application data
Device nominal current [Id_eff] 1,53 A Utilization [Id_eff] 12,7 %
Device peak current [Id_max] 5,69 A Utilization [Id_max] 20,3 %
Device average power [Pd_avg] 145 W Device peak power [Pd_max] 582 W
Channel nominal current [Ic_eff] 914 mA Utilization [Ic_eff] 15,2 %
Channel peak current [Ic_max] 3,55 A Utilization [Ic_max] 17,7 %
Channel average power [Pc_avg] 24,6 W Channel peak power [Pc_max] 457 W

Documentation
http://download.beckhoff.com/download/document/motion/AX8000_ba_en.pdf
Step model
http://download.beckhoff.com/download/Technical_Drawings/Drive_Technology/step/AX8000/ax8108_ax8118_ax8206_stp.zip
EPLAN Macros
http://www.beckhoff.de/default.asp?forms/eplan_macros/default.aspx?lg=de
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Voltage boundary curve S1 characteristic curve motor Drive nominal current
Drive peak current Application curve Effective application point
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4.10.4.Emergency brakeinvestigation: EIXO_SUB_DESC_MANIPULADOR

Resulting values Resulting values

Emergency braking torque [Tb] 0 Nm Maximal braking distance
load [xb] 9,04 mm

Maximal braking distance
load shaft [θbShaft] 325 ° Maximal braking distance

motor [θbMot] 325 °

Braking time [tb] 60,2 ms Maximal braking energy [Eb] 0 J
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DESENVOLVIMENTO DE NOVO CONCEITO DE EQUIPAMENTO AUTOMÁTICO 
PARA FABRICO DE CABOS DE COMANDO PARA AUTOMÓVEIS  Eduardo Fernandes de Campos Eiras 
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MANUAL DE INSTRUÇÕES

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de Zamak

Denominação Social:

Endereço do Fabricante:

Designação da Máquina:

Código da Máquina:

Ano de Fabrico

Fico Cables – Fabrica de Acessórios e Equipamentos Industriais, Lda.

Rua Cavaco 115, 4470-263 Vermoim, Portugal

Equipamento de Preparação de Cabo Revestido

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de Zamak

IZS_00083F

2022

Modelo da Máquina:



Modelo da Máquina:

Designação da  Máquina:

Código da Máquina:

Ano de Fabrico

Nome:

Data:

Cargo:

Fico Cables – Fabrica de Acessórios e Equipamentos Industriais, Lda.

Rua Cavaco 115, 4470-263 Vermoim, Portugal

Declaramos, abaixo assinado, a nossa responsabilidade pelo equipamento:

Carimbo e Assinatura:

Estando de acordo com a diretiva 2006 / 42 / CE do Parlamento Europeu e Conselho de 17 Maio de 2006

Equipamento de Preparação de Cabo Revestido

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de Zamak

IZS_00083F

2022

DECLARAÇÃO              
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Manual de Instruções - Índice
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Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 

Zamak
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2. Descrição geral da máquina

1. Introdução

3. Equipamentos associados

4. Caracteristicas e dados dos equipamentos

5. Instalação da linha de montagem

6. Descrição da utilização prevista da máquina

7. Descrição da má utilização prevista da máquina

8. Funcionamento da consola

9. Informações sobre os riscos residuais

10. Instrução de segurança para as operações de transporte, movimentação e armazenamento

11. Modo operatório a seguir em caso de acidente ou avaria

12. Instruções que permitam que a regulação e manutenção sejam efetuadas com segurança

13. Planos de manutenção

14. Intrução de SETUP
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16. Esquemas 
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18.Desenhos / Lista de Peças de Desgaste
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Este manual foi concebido para o operador(a) ou pessoa encarregada pelo funcionamento da máquina, assim como para

as pessoas intervenientes na manutenção e instalação do equipamento. Considerando o operador(a) com um agente

qualificado, cabe-lhe igualmente contribuir previamente para a permanência do bom funcionamento da máquina, para

isso, recomendamos-lhe que leia atentamente este manual para familiarizar-se com as distintas partes da máquina e o

seu funcionamento, servindo assim para favorecer a produtividade e bom funcionamento do equipamento de forma

continuada.

Todos os procedimentos estabelecidos neste manual são fornecidos para uma utilização segura e eficaz. O uso indevido

ou a alteração da máquina não é da responsabilidade da Fico Cables – Fabrica de Acessórios e Equipamentos Industriais,

Lda.

Para além do cumprimento das regras estabelecidas neste manual, cumpra sempre com as regras de segurança

estabelecidas pela empresa.

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 
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Manual de Instruções - 1. Introdução

Introdução
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O equipamento é capaz de realizar preparação de cabo revestido desde 200 a 1000mm.

A cadência da máquina é de 1100 peças/hora. 

Apenas é permitida a intervenção por um utilizador para garantir a sua segurança durante qualquer intervenção.

O equipamento tem como objetivo a preparação de cabo revestido. 

É constituido pelos seguintes sistemas:

1) Quadro Elétrico

2) Máquina de Injeção de Zamak

3) Manipulador Rotativo

4) Transfer Extração

5) Syporte de Transfer + Cortante Gito e Extração

6) Extração

7) Cortante de gito de zamak

8) Plataforma

9) Bancada

10/11) Desenrolador de Cabo

12) Arrasto de Cabo

13) Dispositivo de corte e decapagem

14) Dispositivo da flor

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 

Zamak
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Manual de Instruções - 2. Descrição geral da máquina

Descrição geral da máquina
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Manual de Instruções - 3. Equipamentos associados

Equipamentos associados

Código Descrição do Equipamento

* Sem equipamentos associados
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Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 

Zamak
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Manual de Instruções - 4. Caracteristicas e dados dos equipamentos

Caracteristicas e dados dos equipamentos

Peso  1500 kg

Consumo de Ar Comprimido 8 bar

Caracteristicas Dados dos Equipamentos

Potência Instalada 11085 W

Dimensões 3927 - 2949,5 - 2290,14 mm
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Antes de proceder à instalação da máquina,  o responsável  deve certificar-se que: 

- O local de instalação é adequados às caracteristicas das máquinas;

- Averiguar se existem condições eléctricas, pneumáticas e hidráulicas para o bom funcionamento;

- Garantir que a máquina é instalada num sitio firme e sem vibrações.

Depois de garantidos os pontos anteriormente mencionados e na fase de instalação devem ser tomados alguns cuidados 

e seguidos determinados procedimentos, nomeadamente:

 Tomada trifásica de 5 pinos (16 A)

-A máquina deve ser ligada à rede elétrica a partir de uma tomada trifásica de 5 pinos de 16 Amperes;

-A tomada tem 3 fases, neutro e terra.

           *Nota: Instalações até 16A.

Ligação pneumática

-A ligação pneumática é efetuada com um tubo pneumático Ø16 mm;

-Esta ligação deve ser realizada por encaixe rápido;

-A rede de ar comprimido deve ter no mínimo 6 bar de pressão.

Ligação hidráulica (Sistema de Arrefecimento da Máquina de Zamak)

 - Mangueira de cristal 3/8";

 - Ligação deverá ser fixa;

 - É obrigatório a existência de um passador (acessível) na entrada e saída para cortar o circuito de água.

Nivelamento e apoios da máquina

-A máquina deve ser nivelada a partir dos apoios existentes na estrutura;

-Deve ser garantido que todos os apoios estão em contacto com o chão.

Terminada a instalação da máquina, e antes da mesma iniciar a atividade para a qual foi concebida, denota-se 

relevante testar o funcionamento de alguns dos seus sistemas, cumprindo determinados principios como:

- A colocação da máquina em funcionamente deve ser realizada por  técnicos especializados;

- Deve ser testado o funcionamento dos dispositivos de corte geral elétrico, pneumático e hidráulico; 

- Deve ser testado o funcionamento dos sistemas de segurança da máquina: barreiras fotoelétricas, sensores de 

segurança e comandos de emergência;

- Averiguar se a máquina detem as devidas proteções fisicas, colocadas nos dispositivos previamente definidos.

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 
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Manual de Instruções - 5. Instalação da linha de montagem

Instalação da linha de montagem
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6.1 - Utilização prevista da máquina 

Para que a máquina funcione deve cumprir os passos seguintes: 

1) Acionar comando parar no painel de controlo; pedir permissão para abertura das portas de segurança; 

2) Utilizar a rampa de apoio do desenrolador para ajudar na montagem da bobine; 

3) Montar a bobine de cabo no desenrolador de cabo; 

4) Pegar na ponta de cabo e passar pelos rolos do compensador; sistema de arrasto e até ao corte; 

5) Sair da máquina e fechar as portas de segurança; no painel de controlo selecionar a referência a produzir;

6) A máquina em automático irá decapar a extremidade do cabo, fazer a flor e injetar zamak e extrair o cabo.

6.2. Agentes Químicos

6.3 - Iluminação 

6.4 - Aspetos ergonómicos 

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 

Zamak

IZS_00083F

Manual de Instruções - 6. Descrição da utilização prevista da máquina

Descrição da utilização prevista da máquina

Para permitir a correta extração do terminal injetado, é pulverizado a cada ciclo, para o molde o óleo Ecocut HFN 5 LE. 

A máquina possui iluminação de forma a que o utilizador e técnicos tenham uma correta iluminação das áreas a intervir.

Devido à movimentação e transporte de bobines de cabo e desenvolvimento de lesões musculo-esqueléticas, o

utilizador deverá utilizar sempre equipamentos auxiliares de transporte.

Í
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                SEGURANÇA

1) Não violar sistemas de segurança da máquina:

2) Não simular a passagem dos sistemas de segurança;

3) Não forçar electroválvulas do quadro pneumático;

4) Não utilizar a máquina para fins diferentes do que foi concebida;

5) Não alterar componentes, estruturas ou proteções da máquina;  

6) Não retirar e/ou escamotear ou inoperar os dispositivos de segurança e proteção;

7) Não acionar qualquer válvula manualmente. Os danos provocados por um acionamente incorreto poderão ser graves, 

para os operadores e/ou máquina;

8) Não improvisar ferramentas do equipamento ou de trabalho.

                MATERIAIS

1) Não deixar qualquer tipo de ferramenta/calibres de afinação dentro da área de trabalho da máquina; organizar as 

ferramentas/calibres nos locais devidamente definidos; 

2) Cumprir as localizações definidas para armazenamento de materiais; 

               CONSOLA

1) Não utilizar qualquer tipo de objeto como canetas ou outro tipo de ferramentas no touch da consola;

              FORMAÇÃO

1) Em caso de avaria, apenas técnicos devidamente formados poderão diagnosticar o problema. Os operadores da 

máquina não podem efetuar tarefas de manutenção;

2) Não permitir a operação da máquina por parte de operadores sem formação.

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 
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Manual de Instruções - 7. Descrição da má utilização prevista da máquina

Descrição da má utilização prevista da máquina
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Comando dá indicação para introduzir ar na máquina

Comando dá indicação à máquina para iniciar o ciclo.

Dá indicação à máquina para parar; a máquina termina o ciclo.

Comando dá indicação para a máquina rearmar

Comando de Emergência: Comando com prioridade em relação aos restantes comandos da 

máquina. Quando acionado corta o sistema elétrico/pneumático da máquina. Comando com 

encravamento. 

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 
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Manual de Instruções - 8. Funcionamento da consola

Funcionamento da consola
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Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 
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Manual de Instruções - 9. Informações sobre os riscos residuais

Informações sobre os riscos residuais

9 - Segurança

A conceção do equipamento, incluindo a sua parte mecânica, elétrica e pneumática foi realizada de forma a garantir a 

máxima segurança do ponto de vista da operação e da manutenção. Contudo, é de forma consciente que afirmamos que 

existem riscos na máquina que não são possíveis de eliminar  sobre a consequência de ser alterada também a sua 

função.

Neste ponto é importante que os utilizadores, a qualquer nível, sejam conhecedores dos perigos a que se encontram 

expostos e quais os respetivos dispositivos de segurança que foram implementadas na máquina. Em relação aos 

técnicos de Manutenção devem ter formação especifica sobre o funcionamento do equipamento.

3) Comando de emergência: comando com prioridade em relação aos restantes comandos; com encravamento; quando 

acionado ocorre corte do sistema elétrico/pneumático. Este comando  

9.1- Dispositivos de segurança 

1) Estrutura em rede a toda a envolvência da máquina; 

2) Barreiras fotoeletricas de deteção de dedo; quando acionadas em modo automático páram de imediato os 

movimentos perigosos e ocorre corte elétrico e pneumático; 

4) Portas de  com sensor de segurança: quando as portas são abertas em modo automático ocorre paragem imediata 

dos movimentos perigosos bem como ocorre corte do sistema elétrico/pneumático.

1

2
3

4

5
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Outras proteções máquina Zamak

1) Patilha de segurança no gancho

2) Validação de fecho de molde

3) Proteção em chapa fixa na zona frontal do molde

5) Comando de emergência máquina de zamak: comando com prioridade em relação aos restantes comandos da 

máquina de zamak; com encravamento; quando acionado ocorre corte do sistema elétrico/pneumático. Este comando 

realiza paragem na máquina de zamak.

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 
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Informações sobre os riscos residuais
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Limpeza da Máquina

Utilização da Pistola de Ar comprimido

Sempre que se encontrar junto à máquina durante o seu funcionamento

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 
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Manual de Instruções - 9. Informações sobre os riscos residuais

Informações sobre os riscos residuais

9.2 - Riscos residuais

Existem riscos residuais junto a zonas e movimentos que não foram totalmente eliminados. De forma a garantir a

segurança dos utilizadores são identificados os riscos com pictogramas de risco.

De seguida serão descritos quais os equipamentos de proteção individual a utilizar na realização das tarefas e os

pictogramas de risco colocados junto aos riscos residuais. 

De salientar que a Manutenção de 1º nível (limpeza e verificações) deve ser realizado sempre com a máquina parada e

por utilizadores com a devida formação. 

* Projeção de zamak

Realização de set up

Calçado de Proteção

Movimentação de bobines de cabo

Realização de setup

Abastecimento da máquina com lingote de zamak

Luvas de Proteção Mecânica

Manuseamento de materiais

Limpeza da máquina

Realização de setup

Luvas de Proteção resistente a altas temperaturas

Limpeza da panela de Zamak

Colocação de novo lingote de zamak

Óculos de Proteção 
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Manual de Instruções - 9. Informações sobre os riscos residuais

Informações sobre os riscos residuais

Acesso aos movimentos da máquina incumprindo todos os procedimentos de segurança 

descritos no presente manual.

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 
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9.3 - Pictogramas de risco

Intervenção e manutenção à máquina de zamak

Entalamento

* Máquina protegida a toda a envolvência, com métodos de trabalho adequados para 

aceder à máquina em caso de falhas

Choque Elétrico

Acesso a partes em tensão dos quadros elétricos.

* apenas técnicos especializados podem aceder ao quadro elétrico

* manter os quadros elétricos fechados

Queimadura 

Limpeza da panela de zamak

Substituição do lingote de zamak
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Para transportar a máquina deve proceder da seguinte maneira: 

1) Transportar o desenrolador de cabo 

2) Transportar a plataforma

3) Transportar a proteção (estrutura em rede na envolvência)

    - Montar a proteção na envolvência da máquina de acordo com layout.

Aquando da realização de operações como o transporte ou movimentação o responsável e os intervenientes na 

realização destas tarefas devem atender aos seguintes principios:

 - garantir que os equipamentos de transporte têm capacidade para o peso da máquina;

 - a máquina deverá ser elevada o mínimo possível; 

 - Com ajuda de macaco elevatório, elevar ligeiramente as bases do desenrolador e colocar suportes/carrinhos de 

transporte; transportar o equipamento até a zona de instalação

 - Com ajuda de macaco elevatório, elevar ligeiramente as bases da plataforma (2) e colocar suportes/carrinhos de 

transporte; transportar o equipamento até a zona de instalação

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 
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Manual de Instruções - 10. Instrução de segurança para as operações de transporte, movimentação e armazenamento

Instrução de segurança para as operações de transporte, movimentação e armazenamento

1 2
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Se, por outro lado, o transporte tiver como finalidade o seu armazenamento ou desmantelamento, será relevante

conhecer as seguintes formas de atuação:

-Antes de realizado o transporte para armazem ou para espaço de desmantelamento, deve previamente ser averiguado

se há espaço suficiente para proceder à operação definida em segurança; 

-Se a máquina for transportada para armazenamento a mesma deve ser decomposta para permitir uma maior

compactação no seu armazenamento e filmada para diminuir ou minimizar a possibilidade de ocorrerem danos, entrada

de poeiras ou húmidade;

- Por outro lado se a máquina for transportada com o objetivo de ser desmantelada, proceder tendo sempre em conta

as regras de manutenção e segurança definidas no ponto 12 deste manual.

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 
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Manual de Instruções - 10. Instrução de segurança para as operações de transporte, movimentação e armazenamento

Instrução de segurança para as operações de transporte, movimentação e armazenamento
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Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 
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Manual de Instruções - 11. Modo operatório a seguir em caso de acidente ou avaria

Modo operatório a seguir em caso de acidente ou avaria

No caso de detetar qualquer anomalia no equipamento (vibrações, ruídos estranhos) ou avaria aparente deve sempre 

parar o equipamento.

Apenas deve voltar a trabalhar quando a avaria estiver solucionada. A paragem do equipamento deve ser feito através 

do acionamento do comando de emergência existente em cada posto de trabalho. 

 

Quando os dispositivos de segurança (proteções, comandos de emergência, barreiras, sensores e outros), por qualquer 

motivo, não se encontrarem funcionais deve parar de trabalhar de imediato! 

NÃO É PERMITIDO TRABALHAR NESTES EQUIPAMENTOS SEM QUE OS DISPOSITIVOS DE SEGURANÇA SE ENCONTREM 

OPERACIONAIS!
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- Em caso de incêndio fuga de agua ou óleo desligar a alimentação geral da Linha. 

- Recorrer ao extintor mais próximo por forma a controlar o incêndio.   

- Desligar o corte geral pneumático e elétrico.

- Contactar os responsáveis da área e segurança da empresa.

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 

Zamak

IZS_00083F

Manual de Instruções - 11. Modo operatório a seguir em caso de acidente ou avaria

Modo operatório a seguir em caso de acidente ou avaria

Após a deteção da avaria deverá sempre contactar o seu superior hierárquico por forma a que se possam seguir os

procedimentos internos definidos. 

                             Os operadores de máquina não podem efetuar intervenções nestes equipamentos. 

Em caso de acidente, deverá informar o mais rápido possível a(s) pessoa(s) mais próximas e indicadas para que possam

ativar os meios de socorro e assistência existentes na organização.

Caso ocorram outras situações de emergência como incêndios devem ser seguidos os seguintes passos:
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1º Planear

3º Utilizar o equipamento adequado

Os trabalhadores envolvidos nas tarefas de manutenção devem ter as ferramentas e os equipamentos adequados.

Em relação aos equipamentos e ferramentas a usar, devem assegurar que:

- Estão em estado adequado

- São adequados ao ambiente de trabalho (por exemplo, não usar ferramentas que façam faíscas em ambientes

inflamáveis)

4º Verificação final

O processo de manutenção tem de terminar com verificações finais para garantir que a tarefa foi concluída, que o objeto 

sujeito a manutenção está num estado seguro e que todos os resíduos gerados durante o processo de manutenção

foram limpos.

A manutenção influencia a segurança e a saúde dos trabalhadores de duas maneiras. Em primeiro lugar, uma

manutenção regular, corretamente planeada e executada, é essencial para manter as máquinas e o ambiente de

trabalho seguros e fiáveis. Em segundo lugar, a própria manutenção deve ser executada de forma segura, com uma

proteção adequada dos trabalhadores que a efetuam e das restantes pessoas presentes no local de trabalho.

As vantagens da manutenção são:

- Aumento da vida útil do equipamento;

- Eliminar desmontagens desnecessárias para inspeção;

- Controle dos materiais;

- Diminuição do custo das reparações;

- Melhoria da produtividade da empresa;

- Limitação da quantidade de peças de reposição;

- Melhoria da segurança;

12.1 - Regras básicas para a realização de reparações em segurança

Tratar de saber junto a pessoa que pediu a intervenção qual é o problema e onde se localiza. É necessário realizar uma 

verificação visual de forma a identificar o problema existente.

No caso de não ser possível a verificação do problema com a máquina parada, verificar visualmente qual o possível 

problema, parar o equipamento, reparar e voltar a ligar de forma a verificar se o mesmo ficou resolvido.

2º Tornar a zona de trabalho segura

A zona de trabalho tem de ser segura evitando acessos não autorizados, por exemplo, outros colaboradores. A zona tem 

de ser mantida limpa e segura, com a alimentação elétrica desligada, as peças móveis das máquinas imobilizadas. Desta 

forma, a segurança do trabalhador que realiza a manutenção na máquina não será comprometida por outro trabalhador 

que, inadvertidamente, tente ligá-las.

Sempre que haja intervenção em máquinas, equipamentos e que seja necessário retirar as proteções existentes, é 

obrigatório a sua colocação e deixar o equipamento conforme estava antes da intervenção.

Toda e qualquer reparação de máquinas ou equipamentos é obrigatório desligar o equipamento, ou seja, libertar a 

máquina de toda a energia que possui. Caso existem vários técnicos, cada um deve proceder ao bloqueio do corte geral 

elétrico de forma a que a máquina não seja ligada.  

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 
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Instruções que permitam que a regulação e manutenção sejam efetuadas com segurança
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12.3 - Blockout / Tagout

O bloqueio/sinalização refere-se a proteção dos trabalhadores de energias potencialmente perigosas quando efetuam

serviços de manutenção ou reparação em máquinas ou equipamentos.

Antes da realização das tarefas de manutenção o seguinte procedimento terá de ser seguido:

- Avaliar o equipamento e identificar todas as fontes de energia a ser bloqueadas e os dispositivos necessários para os

controlar;

- Avisar outros colaboradores que irá efectuar manutenção do equipamento e que irá desligar a energia;

- Isolar (se possível) a área de trabalho;

- Colocar o dispostivo de bloqueio e identificar o mesmo, de modo a isolar a energia identificada;

- Reduzir a energia acumulada a zero (água, ar, gás, movimentos);

- Realizar as tarefas de manutenção

Antes de retirar os dispositivos Blockout/Tagout:

- Assegurar que o equipamento/linha está completamente instalado e as proteções estão nos devidos locais;

- Remover os dispositivos de bloqueio;

- Ligar o equipamento/linha;

- Avisar que o equipamento/linha se encontra operacional.

Instruções que permitam que a regulação e manutenção sejam efetuadas com segurança

12.2 - Equipamentos de proteção individual

Os equipamentos de proteção individual (EPI) têm como principal função a proteção do trabalhador quando já não é

possível a implementação de medidas de proteção coletiva, ou quando ainda existem riscos residuais. Assim, para a

função de afinador e técnico de manutenção é obrigatório (quando aplicável) os seguintes EPI:

Luvas de proteção mecânica: sempre que existe risco de corte, golpes; manuseamento de ferramentas manuais

elétricas e não elétricas; realização de tarefas rotineiras; SEMPRE que utilize equipamentos com movimentos rotativos,

NÃO UTILIZAR luvas. 

Luvas resistente a químicos: aquando do manuseamento de produtos químicos (lubrificação, limpeza);

Óculos de proteção: projeção de partículas, por exemplo: utilização de ferramentas manuais elétricas e não elétricas,

projeção de partículas dos processos dos equipamentos e linhas de montagem onde se encontram a intervir ou

vizinhança, projeção de partículas líquidas (produtos químicos);

Calçado de proteção: manuseamento de partes de máquinas que podem cair sobre os pés, por exemplo: setup´s;

Viseira de soldadura: realização de soldadura por arco-elétrico, mesmo que o tempo da solda seja reduzido.

Luvas de Proteção Alta Temperatura: sempre que em contacto com máquinas a altas temperaturas; 

                        O EPI deve ser adequado à tarefa a realizar de acordo com os riscos associados.
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12.4. Localização dos Dispositivos de Bloqueio
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Planos de manutenção

Resp.

Manutenção 2º Nível

Manutenção da Máquina 

Tipo de Tarefa Equipamento Resp.

Resp. Ação

60

Inspecção

Geral

Revisão às ligações 

eléctricas e 

componentes elétricos. 

Verificar apertos. 

Limpeza do quadro 

eléctrico.

Revisão MNT

Validação Máquina

Validar as acções de 

manutenção realizadas 

e sucatar todo o 

material utilizado nos 

testes/ensaios

Teste dos 

Equipamentos
MNT MNT Trimestral N

Trimestral

Inspecção Máquina
Limpeza da totalidade 

da máquina

Manual

Visual

Pistola Ar, Pano e 

Vassoura
OP MNT Turno S 0,25

MNT MNT Trimestral S

Verificar estado dos 

sensores e cablagem 

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral SSensores

Duração 

Total

min.

Nec. ParagemFreq.
Ação CorrectivaFerramentas 

Materiais
MétodoTarefa

Revisão

Inspecção Máquina
Verificar fixação dos 

comandos e estado de 

funcionamento

Manual

Visual
OP MNT Turno S 0,25

Inspecção Máquina
Verificar existência de 

ruidos e vibrações 

anormais

Manual

Visual
OP MNT Turno S 0,25
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Revisão Máquina

Revisão ao 

funcionamento das 

protecções (Barreiras, 

sensores de segurança, 

Protecções fixas, 

comandos de 

emergência)

Revisão

MNT Trimestral S

Eduardo EirasAprovado Por:

Data de Aprovação 07/01/2022

Manutenção da Máquina 

Manutenção 1º Nível

Manutenção da Máquina 

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp.

Ação Correctiva
Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.Ação

S

Revisão Geral

Revisão às ligações 

pneumáticas e 

componentes 

pneumáticos. Verificar 

apertos. Limpeza do 

quadro pneumático

MNT

Revisão MNT

Inspecção
Cabos de 

Comunicação

Verificar estado dos 

cabos de comunicação 

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S
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Resp.

Resp.

50

Eduardo Eiras

07/01/2022

Revisão
Sistema de 

arrasto de cabo

Revisão Completa: 

  - Rolos 

  - Rolamentos 

  - Veios  

  - Correias 

  - Polias 

  - Motoredutor

   - Cilindros 

  - Estrutura 

Revisão MNT MNT Trimestral S

Ação

Revisão
Compensador de 

Cabo

Revisão completa ao 

compensador: 

Veios 

Rolamentos 

Sensores/fins-de-curso

Estrutura

Revisão MNT

Verificar desgaste de 

todas as peças listadas
inspecção visual MNT MNT Substituir Trimestral S

Inspecção
 Desenrolador e 

Arrasto

Verificar existência de 

fugas de ar

Inspecção visual/ 

audutivo

MNT Trimestral S
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Turno S 2

Trimestral S

Inspecção
 Desenrolador e 

Arrasto

Aprovado Por:

Data de Aprovação

Limpeza
 Desenrolador e 

Arrasto

Limpar  zonas de 

passagem do cabo
Manual Pincel, pistola de ar OP MNT

MNT Turno S 2

Manual 
Galheta com óleo 

RENOLIN CLP220
MNT MNT Trimestral S

Manutenção 2º Nível

Manutenção do Desenrolador e Arrasto

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp.

Ação Correctiva
Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.

MNT MNT corrigir e/ou substituir Trimestral S

Lubrificação

 Desenrolador e 

Arrasto

Verificar a existência de 

folgas nos mecanismos

inspecção visual/ 

funcional

Manutenção Da Máquina

Manutenção 1º Nível

Manutenção do Desenrolador e Arrasto

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp.

Ação Correctiva
Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.Ação

Limpeza
 Desenrolador e 

Arrasto

Limpeza  

desenroladores
Manual 

Panos

Pistola de ar

Vassoura

OP

 Desenrolador e 

Arrasto
Lubrificar rodas

MNT MNT
Reapertar e substituir no caso 

de estar danificado

Lubrificação
 Desenrolador e 

Arrasto

Lubrificar a guia e 

patim
Manual 

galheta com óleo 

RENOLIN CLP220
MNT MNT Trimestral S

Inspecção

I-OP-CA/MA-01-A_Ed12



Revisão:

Data:

Página Sep:

Planos de manutenção

Resp.

Resp.

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Mecânico

Limpeza geral e 

lubrificação dos 

movimentos

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Mecânico

Verificar estado e 

fixação das ligações 

eléctricas e 

pneumáticas

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Mecânico

Verificar existência de 

fugas de ar

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

Trimestral S

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Mecânico
Verificar alinhamentos

Visual

Auditiva
MNT MNT Trimestral S

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Mecânico

Verificar desapertos de 

peças e acessórios

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

Manutenção 2º Nível

Dispositivo de Corte Mecânico

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp.

Ação Correctiva
Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.Ação

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Mecânico

Verificar desgaste de 

peças e 

lâminas/pastilha de 

corte

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

30

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Mecânico

Verificar estado e 

folgas nos sistemas de 

guiamento e sistema 

de corte

Manual

Visual
MNT MNT

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Mecânico

Verificar existência de 

ruidos e vibrações 

anormais

Manual

Visual
OP MNT Turno S 0,25

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Mecânico

Verificar estado das 

lâminas/pastilha

Manual

Visual
OP MNT Turno S 0,25

Dispositivo de Corte Mecânico

Manutenção 1º Nível

Dispositivo de Corte Mecânico

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp.

Ação Correctiva
Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.Ação
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Planos de manutenção

Manutenção 2º Nível

Manutenção  Manipulador de Extração/Manipulador Rotativo

Resp. Freq. Nec. Paragem

Resp.

20

Inspecção Manipulador
Verificar estado dos 

sensores e cablagem 

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

Inspecção Manipulador Verificar alinhamentos
Visual

Auditiva
MNT MNT Trimestral S

Inspecção Manipulador
Verificar desapertos de 

peças e acessórios

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

Revisão Manipulador
Aplicar massa nos fuso 

de esferas do transfer
Inspeção

Massa SKF ref 

LGMT 2/1
MNT MNT Trimestral S

Inspecção Manipulador
Limpeza geral aos 

manipuladores
Limpeza

Pistola Ar, Pano, 

Aspirador
MNT MNT Trimestral S

Revisão

Revisão Manipulador
Verifcar aperto das 

hastes dos cilindros
Inspeção MNT MNT Trimestral S

Revisão Manipulador
Aplicar massa nos 

carros do transfer
Inspeção

Massa SKF ref 

LGMT 2/1
MNT MNT Trimestral S
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Revisão MNT MNT Trimestral S

Revisão Manipulador
Revisão aos 

amortecedores
Revisão MNT MNT Trimestral S

Manipulador

Reaperto total dos 

sistemas e estrutura.

 Revisão mecânica 

completa 

Manutenção da Máquina

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais

Ação Correctiva Duração 

Total

min.Ação
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Planos de manutenção

Resp.

Resp.

20

Revisão
Dispositivo de 

Decapar
Aplicar massa nas guias Inspeção

Massa SKF ref 

LGMT 2/1
MNT MNT Trimestral S

Limpeza
Dispositivo de 

Decapar

Verificar estado das 

lâminas de decapar
Manual OP MNT Turno S 0,25

Revisão
Dispositivo de 

Decapar

Aplicar massa nos fuso 

de esferas 
Inspeção

Massa SKF ref 

LGMT 2/1
MNT MNT Trimestral S
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Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método

Aprovado Por: Eduardo Eiras

Data de Aprovação 07/01/2022

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 

Zamak

0

07/01/2022

Dispositivo de Decapar 

Manutenção 1º Nível

Máquina de Decapar 

Ferramentas 

Materiais
Resp.

Ação Correctiva

Manual

Visual
OP MNT

Limpeza
Dispositivo de 

Decapar

Limpeza do dispositivo 

e gaveta das aparas
Manual OP MNT Turno S 0,25

Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.Ação

Inspecção
Dispositivo de 

Decapar

Verificar existência de 

ruidos e vibrações 

anormais

Turno S 0,25

Manutenção 2º Nível

Máquina de Decapar 

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp.

Ação Correctiva
Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.Ação

Revisão
Dispositivo de 

Decapar

Verificar estado dos 

mordentes 

Manual

Visual
MNT MNT Substituir Trimestral S

Revisão
Dispositivo de 

Decapar

Verificar estado dos 

parafusos

Manual

Visual
MNT MNT

Substituir Parafusos (caso se 

encontrem danificados/moidos)
Trimestral S

Revisão
Dispositivo de 

Decapar

Verificar estado do 

batente 

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

Revisão
Dispositivo de 

Decapar

Verificar estado dos 

suportes das lâminas e 

as mesmas

Manual

Visual
MNT MNT Substituir Trimestral S

Revisão
Dispositivo de 

Decapar

Verificar Estado de 

Cilindros pneumáticos

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

Inspeção
Dispositivo de 

Decapar

Verificar Estado das 

ligações pnemáticas e 

fugas de ar

Manual

Visual
MNT MNT Reparar tubagem danificada Trimestral S

Revisão
Dispositivo de 

Decapar

Verificar aperto e 

estado dos sensores e 

cabos

Manual

Visual
MNT MNT Substituir Trimestral S

Inspecção
Dispositivo de 

Decapar
Verificar alinhamentos

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

Inspecção
Dispositivo de 

Decapar
Limpeza geral 

Manual

Visual

Pistola Ar, Pano e 

Vassoura
MNT MNT Trimestral S
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Trimestral

Trimestral

Trimestral

Máquina de Zamak

Manutenção 1º Nível

Máquina de Zamak 

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp.

Ação Correctiva
Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.Ação

Inspecção Zamak
Verificar existência de 

óleo desmoldante
Visual OP MNT repor nível Turno N 1

Limpeza Zamak Limpeza da máquina Limpar OP MNT Turno S 5

Limpeza Zamak
Limpeza da escória de 

zamak
Panela de Zamak colher e panela OP MNT Turno S 5

Limpeza Zamak Limpeza dos gitos Limpar OP MNT Turno S 5

Manutenção 2º Nível

Máquina de Zamak 

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp.

Ação Correctiva
Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.Ação

Inspecção Zamak Verificar fugas de ar Visual MNT MNT eliminar fugas Trimestral N

Inspecção Zamak
Verificar estado do bico 

de zamak
Visual MNT MNT substituir S

Inspecção Zamak
Verificar afinação do 

mecanismo de encosto
Visual MNT MNT Ajustar/afinar S

Inspecção Zamak

Verificar correcto 

funcionamento da 

bomba /embolo de 

zamak

Visual MNT MNT substituir N

ZamakInspecção

Verificar 

funcionamento 

circuitos arrefecimento 

molde

temperatura 

mangueiras
MNT MNT limpar e/ou substituir Trimestral S

Revisão Zamak
Eliminação das folgas 

da máquina 
Revisão MNT MNT Trimestral S

Revisão Zamak

Revisão ao grupo 

injector (Verificar 

folgas nos casquilhos e 

veios, verificar fixações 

e apertos,revisão à 

parte pneumática 

(apertos e fugas)

Revisão MNT MNT Trimestral S

Revisão Zamak

Eliminação de folgas da 

máquina (frente, fecho 

do molde e transfer) e 

lubrificação

Revisão MNT MNT Trimestral S

Revisão Zamak
Revisão à parte 

pneumática (cilindros, 

válvulas e ligações)
Revisão MNT MNT Trimestral S
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Manutenção 2º Nível

Máquina de Zamak 

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp.

Ação Correctiva
Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.Ação

Limpeza Zamak

Revisão ao quadro 

elétrico (limpar 

interior, filtros, rever 

ligações e estado do 

ventilador)

MNT MNT Trimestral S
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Ação Correctiva
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2

Manutenção 2º Nível

Molde de Zamak

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp.

Ação Correctiva
Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.Ação

 Molde de Zamak

Manutenção 1º Nível

Molde de Zamak

Inspecção Molde zamak
Luibrificação guias 

molde
Visual OP MNT Turno S 2

Inspecção Molde zamak

Verificar conjuntos 

molde(superficie 

moldantes 

centradores,agulhas,ac

essorios e mangueira)

Visual MNT MNT Semanal N

Limpeza Molde zamak
Limpeza de todas as 

superficies moldantes
Limpar OP MNT Turno S

Inspecção Molde zamak

Verificar estado 

extractores,centradore

s e superficie das 

cavidades do molde

visual MNT MNT Semanal N
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Planos de manutenção

Dispositi

Manutenção 1º Nível

Dispositivo Flor 

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp.Ação Correctiva Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total
Resp. Ação

Resp.

Trimestral S

Inspecção Disp. Flor
Verificar existência de 

fugas de ar

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

MNT

30

Trimestral S

Inspecção Disp. Flor Verificar alinhamentos
Visual

Auditiva
MNT MNT Trimestral S

Inspecção Disp. Flor
Verificar desapertos de 

peças e acessórios

Inspecção Disp. Flor
Verificar desgaste de 

peças

Manual

Visual
MNT MNT

Inspecção Disp. Flor
Validar funcionamento 

da máquina de Fazer 

Flor
Visual

Inspecção Disp. Flor
Limpeza geral e 

lubrificação dos 

movimentos

Manual

Visual
MNT Trimestral S

Inspecção Disp. Flor

Verificar estado e 

fixação das ligações 

eléctricas e 

pneumáticas

Manual

Visual
MNT MNT

Trimestral S

Inspecção Disp. Flor
Verificar estado e 

folgas nos sistemas de 

guiamento

Manual

Visual
MNT MNT

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

MNT MNT afinar Turno S 2

Manutenção 2º Nível

Dispositivo Flor 

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp.

Ação Correctiva
Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.Ação

Aprovado Por: Eduardo Eiras
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Planos de manutenção

Resp.

Resp.

120

Trimestral S

MNT

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Gito

Verificar desapertos de 

peças e acessórios

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

MNT

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Gito
Limpeza geral 

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

Revisão
Dispositivo de 

Corte Gito

Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp.

Ação Correctiva
Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.Ação

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Gito

Limpeza do caixa de 

gito

Manual

Visual
OP MNT Turno S 0,25

Aplicar massa nos 

rolamentos lineares
Inspeção

Massa SKF ref 

LGMT 2/1
MNT MNT Trimestral S

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Gito

Verificar estado e 

fixação das ligações 

eléctricas e 

pneumáticas

Manual

Visual
MNT Trimestral S

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Gito

Verificar existência de 

fugas de ar

Manual

Visual
MNT MNT Trimestral S

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Gito

Verificar estado e 

folgas nos sistemas de 

guiamento e sistema 

de corte

Manual

Visual
MNT S

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Gito
Verificar alinhamentos

Visual

Auditiva
MNT MNT Trimestral S

Trimestral

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Gito

Verificar desgaste da 

matriz e cortante

Manual

Visual
MNT MNT

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Gito

Verificar estado da 

matriz/cortante

Manual

Visual
OP Turno S 0,25

Inspecção
Dispositivo de 

Corte Gito

Verificar existência de 

ruidos e vibrações 

anormais

Manual

Visual
OP MNT Turno S 0,25

MNT

Manutenção 2º Nível

Dispositivo de Corte de Gito

Tipo de Tarefa

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 

Zamak

0
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Dispositivo de Corte de Gito

Manutenção 1º Nível

Dispositivo de Corte de Gito

Tipo de Tarefa Equipamento Tarefa Método
Ferramentas 

Materiais
Resp. Freq. Nec. Paragem

Duração 

Total

min.

Ação Correctiva

Ação
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Instrução de SETUP Data de Aprovação:

9
Painel de 

Controlo
INT

Selecionar o comando "Modo de 

trabalho automático" e selecionar a 

referência a produzir

10
Sistemas de 

Segurança
INT

Garantir que as portas de acesso estão 

fechadas; comando de emergência 

desclipado e barreiras desobstruidas.

INT
Selecionar o comando "Abrir Pinças 

Radiais" e aguardar que abram (img 1)

Desapertar parafusos de fixação da 

matriz e do cortante (img 6); 
Cortante Gito INT8

6

Troca de 

lâminas de 

decapar

Desapertar parafusos de fixação do 

suporte das lâminas; substituir por 

lâminas do diâmetro do cabo a decapar; 

voltar a apertar os parafusos de fixação 

(img 4)

5
Painel de 

Controlo

INT
Substituir Molde de acordo com o 

projeto a injetar (img 5)

INT

Selecionar modo "Setup" no painel de 

controlo - selecionar o comando "Abrir 

Arrasto" e aguardar que o arrasto abra 

(img 1)

4
Mordentes da 

flor
INT

Desapertar parafusos de fixação do 

suporte dos mordentes; substituir de 

acordo com o diâmetro do cabo; voltar 

a apertar os parafusos de fixação (img 

3); realizar afinação da flor

N Descrição
Setup

(IN/EXT)
Tarefa

1
Componentes 

e Subconjuntos
EXT

Antes de iniciar o SETUP devem garantir 

que não existem subconjuntos 

incompletos no equipamento. Caso 

existam, devem ser terminados ou 

sucatados. Em relação aos subconjuntos 

de kanban devem ser retirados e 

armazenados no local definido. 

2
Painel de 

Controlo

7 Molde

Manual de Instruções - 14. Instrução de SETUP

Eduardo Eiras

07/01/2022

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de Zamak

IZS_00083F

Resp. Check P

3

Calibre de 

controlo de 

diametro

INT

Desapertar parafuso de fixação do 

calibre; substituir o calibre; voltar a 

apertar os parafusos de fixação (img 2)

Foto e Diagrama"Spaguetti"

1

2

3

aperto dos 
mordentes
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Instrução de SETUP Data de Aprovação:

Painel de 

Controlo
INT

Colocar o equipamento em 

funcionamento (de acordo com a ficha 

de Posto)

12 1ª peça EXT Efetuar OK à 1ª peça.

Ass./Nº do Af./Op.: 1º T 2º T 3º T

Foto e Diagrama"Spaguetti"

Data do Setup: 1º T 2º T 3º T

Manual de Instruções - 14. Instrução de SETUP

N

Ferramentas a utilizar: 
Jogo chaves sextavado interior (nº 3, 4 e 6)

Tempo do Setup (em minutos): 
30min (setup entre projetos distintos)

5 min (setup dentro do mesmo projeto)

Resp.

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de Zamak

IZS_00083F

13 Fichas de posto EXT
Colocar ficha de posto correspondente à 

referência a produzir.

11

Descrição
Setup

(IN/EXT)
Tarefa

Eduardo Eiras

07/01/2022

Check P

4

6

5

cortante

matriz
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 Parâmetros de Temperaturas e Pressões na Máquina (Valores Fixos)

2º Se o problema persistir, escalonar o problema para o afinador/ manutenção;
3º  Se as peças estiverem a ser injetadas fora da gama de tolerâncias indicadas, a Produção deve 

obrigatóriamente abrir Desvio;
4º A Manutenção deverá repor a condição de máquina/peças de desgaste por forma a que a máquina volte a 

trabalhar nos parâmetros definidos.
* Os parâmetros NÃO serão alterados, apenas será aprovado pelos processos o desvio para que durante esse período 

seja possível repor a condição da Máquina. 

Flôr (129 216 766/767/768)

Ø Flôr 2,5 ± 0,2 mm

Nota: Se a máquina não estiver a injetar os terminais ou a funcionar corretamente dentro da gama de 

parâmetros acima estabelecida, por favor seguir os seguintes passos: 

1º Consultar a folha de lições aprendidas e averiguar se está tudo em conformidade;

Tempo de Injeção (seg): 0,30 ± 0,03 s

Tempo de arrefecimento 

(seg):
0,30 ± 0,03 s 

Tempo de extração (seg): 0,35 ± 0,10 s

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 

Zamak

IZS_00083F

Manual de Instruções - 15. Parâmetros de linha de montagem

Eduardo Eiras

Temperatura Panela 

Zamak:
440 ± 10°C

Aprovado por:

Data da Aprovação:Parâmetros Injeção de Zamak 07/01/2022

Temperaturas *

Temperatura da 

Resistência (Bico):
590 ± 20°C

Pressão

Pressão Geral de Ar da 

Máquina:
 7 ± 1 bar 

Pressão do Cilindro da 

Bomba de Injeção:
3 ± 1 bar 

Pressão de Extração:  7 ± 1 bar 

Tempos (122 37 839)
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Esquemas em Anexo

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 

Zamak

IZS_00083F

Manual de Instruções - 16. Esquemas 

Esquemas Eléctricos/Pneumáticos/Hidráulicos
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Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 

Zamak
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Manual de Instruções - 17. Desenhos de Conjunto

Desenhos de Conjunto
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Desenhos de Conjunto

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de 

Zamak

IZS_00083F

Manual de Instruções - 22. Desenhos de Conjunto
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Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de Zamak
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Manual de Instruções - 22. Desenhos de Conjunto

Desenhos de Conjunto
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Desenhos de Conjunto

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de Zamak
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Desenhos de Conjunto

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de Zamak
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Desenhos de Conjunto
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Desenhos de Conjunto
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Desenhos de Conjunto
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Desenhos / Lista de Peças de Desgaste

Zamak J.M.M N/A* N/A*

Zamak RESITEC N/A* N/A*

Zamak RESITEC N/A* N/A*

Zamak MILON N/A* N/A*

Zamak METAL SOLUTION N/A* N/A*

Zamak METAL SOLUTION N/A* N/A*

Corte MILON 1 1

Corte MILON N/A* N/A*

Decapar MILON 2 2

N/A * - Peças standard; existem em armazém de peças

Lâmina PMDLAM0289_B 

Lâmina de Decapar PMDLAM0327_A

Lâmina PMDLAM0328_A

Bomba Zamak 9100000218

RESIST. zamak 3.3x540mm 230V-325W C/ TC ( 7940422 ) MOLD.INT.D184513000136

Mordente Zamak PMDMOR0074/75 1,60 Mec duplo9100000137

Bico de INJ Zamak PMDBIC0096 9100000247

Manual de Instruções - 18.  Desenhos / Lista de Peças de Desgaste

Quantidade 

Minima

Quantidade 

Máxima

RESISTENCIA ZAMAK 230V 3000W 4513000074

Cód. FornecedorCód. FicoCablesPeçaPosto

Tomada macho bipolar p/ resistência 4416000035

Fornecedor

Equipamento de Corte, Decapagem e 1ª Injeção de Zamak

IZS_00083F

Eduardo Eiras

07/01/2022

Aprovado por:

Data da Aprovação:
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