
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

         

 

 

 

 

 

O responsável pelo equipamento deverá ler este manual de instruções  

antes de manuseá-lo. 
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Aos usuários estrangeiros 
 Se esta máquina toda ou uma parte dela for levado fora do país de produção, o usuário deve obter a 

autorização de importação/exportação determinada pelo país de exportação e importação. 

Se o adquirimento do equipamento ocorrer sem este procedimento, nossa empresa não se 

responsabilizará por isso. 

  

Sobre a isenção de responsabilidade 
 O conteúdo deste manual poderá ser mudado sem aviso prévio. 

 Redigimos o conteúdo deste manual com muito rigor, mas, apesar disso, se ocorrer qualquer dúvida 

ou dificuldade em compreensão deste, por favor entre em contato conosco. 

 Os dados mencionados neste manual são apenas para consulta e possuem nenhuma 

responsabilidade legal. 

 Não nos responsabilizamos pelos danos ocorridos por um motivo incontrolável pela nossa empresa, 

como reconstrução,  desmontagem, mal uso, ambiente de instalação mal preparado ou outros feitos 

por parte do consumidor. 

 Nossa empresa não se responsabilizará pelos pedidos de reembolso de danos e/ou perdas causados 

por manuseio deste equipamento. 

 

 O direito autoral pelo livro pertence à HY Robotics Co., Ltd.. A cópia e distribuição total e/ou parcial 

deste manual sem autorização prévia se implicará no direito do produtor e distribuidor.  

 

Manual de Instruções VECT & MAX 
Ver 1.0 
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Perigo, Aviso, Precaução e Observação 
Neste manual, usaremos 4 termos para advertênciá-lo. São usados os termos ‘Perigo’, ‘Aviso’, ‘Precaução’ 

e ‘Observação’, de acordo com o nível de importância. 

A desconsideração deste sinal pode causar ao usuário uma lesão corporal 

grave que pode levá-lo até a morte. 

  

A desconsideração deste sinal pode causar ao usuário uma lesão corporal 

media que pode leválo até a morte. 

  

 

A desconsideração deste sinal pode causar ao usuário algum dano a um 

corpo humano ou algum material. 

  

 

Este manual oferece uma explicação adicional, além das advertencies acima, como mostrado a seguir: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Observação 
Enfatiza-se algum processo ou ponto de importância e/ou oferece-se 

informação adicional e/ou instrução facilitada. 
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Cuidados ao Manuseio  

 
 

 Instale este robô de efusão usando cabos e ganchos. 

 

 Não se aproxime de alcance de operação quando o robô de efusão estiver operando. 

É recomendado a instalação de rede de proteção para evitar a entrada de pessoas no alcancede 

operação de robô. Se entrar dentro da rede de proteção durante auto-operação, pode ocorrer um 

acidente gráve. 

Perigo !
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 Não se aproxime de alcance de operação e rede de proteção quando o robô de efusão estiver 

operando. Não passe a rede de proteção forçadamente ou deixe nenhum objeto dentro dela. 

Pode provocar danos e, portanto, é perigoso. 

 Não se retire a rede de proteção e/ou porta de segurança durante a operação do robô de efusão. 

Manuseá-lo fora da rede de proteção. 

 Não deixe algum vaso ou copo cheio d’água em cima do corpo principal do robô e/ou caixa de 

operação. Se a água transbordar, pode ocorrer incêndio ou choque elétrico. 

 Não se posicione algum tipo de metal em cima do corpo principal do robô e/ou caixa de 

operação. Os metais como clipes ou cartuchos de grampeador entrar por qualquer um dos 

buracos dentro da máquina, pode ocorrer incêndio ou choque elétrico. 

 Não se posicione algum objeto pesado em cima do corpo principal do robô e/ou caixa de 

operação. A máquina pode ficar desequilibrada e/ou o objeto pesado pode cair e provocar danos.

 Não se utilize algum spray inflamável nas proximidades do robô de efusão. Pode provocar 

incêndio. 

 Se ocorrer algum escapamento de ar a partir dos canos de ar e pressão, paralise totalmente a 

máquina e, somente depois deste procedimento, consertá-la. Se aparecer alguma mensagem de 

erro, conserte a máquina em base da mensagem. Se o robô de efusão permanecer em mesmo 

estado apesar do conserto, entre em contato conosco. 

 Verifique os tópicos a seguir antes de ligar o robô de efusão: 

 Verifique se alguma pessoa está dentro do alcance de operação do robô; 

 Verifique se todos os instrumentos como controle remoto estão no lugar certo; 

 Verifique se há algum objeto sobre o trilho do robô de efusão. 

Aviso !
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 Nos casos a seguir, interrompa a operação imediatamente, desligue o robô de efusão e entre em 

contato conosco. Se continuar o uso, pode ocorrer incêndio. 

 

 Deteção de fumaça a partir do corpo principal do robô de efusão ou debaixo da caixa de 

operação e/ou esquentamento anormal do externo da máquina; 

 Barulhos estranhos; 

 Entrada de outras substâncias dentro da máquina, como água. 

 

 Se o injetor e/ou robo de efusão apresentar falhas durante a operação, pare-o urgentemente. 

Se aparecer alguma mensagem de erro, conserte a máquina em base da mensagem. Se o robô de 

efusão permanecer em mesmo estado apesar do conserto, entre em contato conosco. 

Aviso !
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 O ar contendo seguintes substâncias não pode ser utilizado. E verifique se alguma substância 

móvel está contido no ar. Utilize somente o ar limpo. 

 Solvente orgânico; 

 Óleo de operação derivado de éter e/ou ácido fosfórico  

 Gás de ácido sulfuroso 

 Gás de ácido clórico 

 Óleo de compressor aquecido  

 Ácidos e etc. 

 

 

 Não deixe cair e/ou receber forte impacto. Pode causar mal funcionamento. 

 

 

 Tome cuidado para não deixar algum corte nos canos de ar/pressão. Pode causar vazamento de 

ar. 

 

 Tome cuidado para que não ocorra a deteorização de ambiente que causa impossibilidade de 

instalação de rede de proteção e/ou asseguramento de alcance de operação do robô de efusão. 

 

 Não se opere o robô de efusão quando o estado de saúde estiver ruim. 

 

 Nunca se utilize o controle remoto molhado com água ou óleo. 

 

 Utilize o equipamento em ambiente apropriado. 

Temperatura : 0℃ ~+40℃ 

          ( Depósito: –15℃ ~+65℃) 

Umidade :  35 %~85 %(Sem gotejamento) 

Sem partículas suspensas indutivas e/ou gás corrosivo nos arredores.  

Precaução !
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 Ao manusear a máquina manualmente, abaixando a pedra de efusão dentro da fôrma, tome 

bastante cuidado para evitar que a pedra de efusão se toque a fôrma. E, ao manusear a pedra de 

efusão, faça fora da rede de proteção. 

 

 O único fluido utilizado deve ser o ar. Não se utilize outros fluidos. 

 

 Utilize a pressão de ar controlado corretamente. 

 

 Crie um documento sobre padrão de gerenciamento de segurança em manuseio do robô de 

efusão de acordo com os tópicos a seguir e faça que todos os operadores siga-o corretamente. 

 

 Se não se utilizar o robô de efusão durante um tempo prolongado, desligue-o e tire o plug da 

tomada. Em caso contrário, pode provocar choque elétrico e/ou curto circuito. 

 

 Manuseie o robô de efusão com vestuário adequado a isso. Não se use gravata e/ou acessórios. 

Vista somente roupas. 

Precaução !
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Cuidados com manutenção 
 

 

 

 

 Ao fazer limpeza, reparação, examinação, conserto e/ou qualquer intervenção, desligue a fonte de 

controlador e corpo principal e desconecte o cabo AC da tomada. Em caso contrário, pode ocorrer 

choque elétrico ou outros acidentes inesperados. 

 

 

 Somente o responsável pela operação pode abrir cobertura e/ou painel do robô de efusão Em 

caso contrário, pode ocorrer choque elétrico ou outros acidentes inesperados. 

 

 

 Escolha um responsável pela segurança de efusão, que gerenciará toda a operação, e um 

operador exclusivo instruido sobre toda a operação do robô de efusão, antes de operá-lo. E, se 

você não for o responsável, por favor não faça nenhuma operação com finalidade de reparar e/ou 

consertá-lo. Nossa empresa oferecemos aulas de segurança, técnica e iniciação. Favor consulte 

conosco sobre mais informações. 

 

 Despeje todo o ar antes de colocar/tirar o filtro. 

 

 Ao manusear ROM, utilize os instumentos após somente desligar a máquina. Tome cuidado para 

não deixar cair e/ou causar impactos. 

Precaução !



 

ix 

Cuidados com alimentação  
 

 

 

 

 Não manuseie o plugue com as mãos molhadas. Isso pode causar choque elétrico. 

 

 Não conecte o plugue na tomada com o controlador de robô de efusão ligado. O plugue pode 

deformar e causar incêndio e/ou quebra da máquina. 

 

 Não deixe o cabo AC se danificar ou quebrar e nem desmonte-o. Não coloque objetos pesados 

sobre ele e nem puxe ou dobre forçadamente. Isso pode causar incêndio ou choque elétrico. 

 

 Nunca utilize o cabo de extensão com menor capacidade. Isso pode causar aquecimento e/ou 

emissão de fumaça anormal. 

 

 Os disjuntor(breaker) do corpo principal e curto circuito devem ser instalados sob a consulta ao 

engenheiro elétrico capacitado. 

 

 Em caso ocorrer curto circuito, instale o fio-terra para evitar o choque elétrico.  

Utilize o plugue do terminal do aterramento cujo o terminal com instalação de aterramento(acima 

de classe D). 

Precaução !
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 Não se aproxime do terminal quando a máquina estiver ligado, para evitar o choque elétrico. 

 

 Desligue a máquina ao abrir cobertura da caixa de campo elétrico e entre em operação após 

verificar todos os tópicos de segurança. 

 

 O fio-terra deve estar aterrado em 3º classe. 

Não faça aterramento em comum com corpo de alta tensão. 

 

Precaução !



 

xi 

Sobre as etiquetas de ‘perigo’, ‘precaução’ e ‘proibição’.  

Como o desenho a seguir mostra, as etiquetas de ‘perigo’, ‘precaução’ e ‘proibição’ estão afixados no robô 

de efusão. Leia com cuidado os conteúdos das etiquetas antes de iniciar manuseio e/ou conserto da 

máquina. Não suje ou retire as etiquetas do lugar devido. 
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1.1 Configuração do Robô 
Este robô de efusão está composto por:  

 Corpo principal de robô; 

 Caixa de controle; 

 Controle remoto. 

. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Caixa de controle

Controle Remoto 

Corpo Principal de robô 

injetor 
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1.2 Corpo principal de robô 
 

 

 
 

 
 

 
 

 

 

Parte de Avanço 

Mobilidade em direçao 

frontal 

Parte de corredor 
Mobilidade em direção do 

corridor. 

Pedra de efusão –lado de produto 

Mobilidade em direção vertical 

Pedra de efusão – lado de corredor 

Mobilidade em direção vertical 

Pinça do corredor 

Unidade Jig 

Caixa de Controle 

Subcontrole e outros estão 

depositados. 

Regulador 

Os filtro de ar e regulador estão 

instalados. 

Caixa de válvulas 

Estão empilhados válvulas 

solenoids e placa I/O. 
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1.3 Controle Remoto 

 

 

 

 

 

 Botão de Parada Emergencial 

Apertando o botão de parada emergencial, o robô de 

efusão pára imediatamente após uma subida. 

 Display LCD 

Mostra a situação de operação, mensagem de erro e/ou 

valor de configuração, entre outros. 

 Teclas de função 
Utilizam-se para mudar de tela ou alternar entre 
operação automatic/manual. 
Para as funções inferior do botão, tecle junto a tecla 
S(Shift). 
 Setas 

Setas verticais lhe permite migrar entre os tópicos e 

horizontais, entre os modos.. 

 Teclas de Operação Manual (Entrada de números)
Ao operar manualmente, manuseia-se as válvulas. 
Ao configurar tempo e procurar fôrma, utiliza-se como 
entrada de números. 

 Tecla S (Shift) 

Tecla S usa-se junto às teclas de função. Também 

podeser usado como ‘jog’ ao configurar a posição de 

produto ou corridor. 

 

 Tecla Enter 

Salva os valores entrados e modos escolhidos. 

 Tecla C ( Clear ) 

Cancela a entrada e/ou erro. 



 

1. Introdução 

6 Manual de Instruções VECT & MAX  

1.4 Eixo, direção e botão de controle do eixo. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

            

Avanço/Regresso – lado produto 

Movimento vertical – 

lado produto 

Rotação – lado produto 

+ 

- 

Movimento vertical – 

lado corredor 

Avanço-Regresso – lado corredor 

Pinça – lado corredor 

lado produto chuck 

Eixo corredor 

+ 

- 

+ 

- 

+ 

+ 

- 

- 



 

 

 

 

2. Antes de iniciar operação  
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 2.1 Regularização pré-operação. 
 2.1.1 Regularização de Unidade de Redutora de Pressão 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. Gire a alavanca da válvula interruptora 

em direção anti-horária. 

 

2. Levante a alça para cima e gire até que a 

pressão em gauge atinja [5.9 × 105 

Pa(Gauge) ou  6 kg/cm2] e bloqueie 

apertando-a em seguida. 

 

 

* Se o filtro estiver muito úmido, gire o 

plugue de remoção de umidade para tirar 

toda a umidade. 

Alça 

Gauge 

Plugue de remoção de umidade 

Alavanca da válvula 

interruptora 

Fitro 
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 2.1.2 Regularização de Dispositivo Vácuo 

 
[Mobilidade vertical de produtos] 

Modo de configuração de pressão em vácuo 
 

 k P a
P  1

P  2

 

 PASSO 1 
Aperte os botões e  ao mesmo tempo.  
P1 estará piscando. 

 k P a
P  1

P  2

 
 PASSO 2 

Aperte  ou  para configurar a pressão em -60(kpa).

 k P a
P  1

P  2

 

 PASSO 3 
Aperte  mais de 1 segundo. 
Isso concluirá a configuração e o display digital mostrara a 
pressão atual. 

 k P a
P  1

P  2

 
 

Função de lacrar/liberar do sensor de vácuo 
 

Lacrando o sensor de vácuo, pode evitar a mudança 
inesperada do valor já configurado. 

 k P a
P  1

P  2

 
Apertando  durante 3 segundos, piscará ‘PL’ duas 

vezes e lacrará o sensor. 

 k P a
P  1

P  2

 
Apertando  durante 3 segundos, piscará ‘PA’ duas 

vezes e liberará o sensor. 

 

 

 k P a
P  1

P  2

Display digital Botão de modos 

Botão de configuração 
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2.2 Regularização pré-operação  
Faça a regularização preventiva diariamente, antes do robô entrar em operação. 

 

- Diariamente  

 Verifique se a pressão de ar está configurado em [5~6 kg/cm2 ou 5 ~ 6 × 105  Pa(Gauge)]. 

 Unidade redutora de pressão: verificar se o filtro está úmido e/ou sujo e a pressão está 

configurada corretamente. 

 Mangueiras e cabos: verificar se as mangueiras e cabos estão enroscados e/ou danificados. Se for 

necessário, troque-as. 

 Absorvedor de choque e almofada: verificar se os absorvedor de choque e almofadas estão 

operando suavemente. 

 Mola de retorno de pinça: verificar se a mola de retorno de pinça está funcionando corretamente. 

 Particulas pequenas: verifique se as partículas pequenas de plástico estão empilhados em cima 

dos eixos e pinças. Se for necessário, faça uma limpeza. 

 Interligação: verifique se a interligação está operando corretamente. 

 Partes: verifique se todas as partes de robô estão operand corretamento. 

 Verificar o painel de absorção. 

 

- Semanalmente 
 Parafuso da unidade ‘jig’, inclusive a pinça: verifique se o parafuso da unidade ‘jig’ está firme. Em 

caso contrário, faça-o estar firme. 

 Estruturas: verifique se todas as partes de estrutura e parafusos estão firme e em caso contrário, 

faça-os estarem firmes. 

 Cilíndro de segurança: verifique se o cilíndro de segurança está operando normalmente. 

 Botão de parada emergencial: verifique se o botão de parada emergencial está funcionando 

normalmente. 

 

- Mensalmente 
 Unidade redutora de pressão: verifique se a pressão está configurada corretamente. Verifique o 

filtro e, se for necessário, faça limpeza ou troque-o. 

 Válvula solenóide: verifique se a válvula solenóide está funcionando normalmente. Troque-a, se for 

necessário. 

 Cabos elétricos: verifique se algum cabo elétrico está queimado e/ou danificado. Se for necessário, 

troque-o. 

 Verificar filtros. 
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 Terminal: verifique se todos os terminais estão fechados firmemente. Se for necessário, feche-os. 

 Cilindros de cada eixos: verifique se os cilíndros e almofadas estão operando corretamente.  

 Verifique se o robô recebeu algum dano durante a operação de instalação de fôrmas ou outras 

operações.  
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2.3 Regularização do cilíndro de movimento vertical 
Regularizar a descida da posição de extração, mudando a distância da descida do cilíndro de movimento vertical. 

 

 

 

  

 PASSO 1 
Desligue o controlador e configure a pressão em 0 Pa 

(Gauge). 

  

      

 PASSO 2 
Levantando a pedra de efusão do lado produto, tire o 

pino de fixação preventiva à queda. A pedra de 

efusão do lado produto entrará em queda por peso 

próprio. 

  

 

 PASSO 3 
Solte o parafuso que segura o bloco de rolhas, 

adeque a posição de extração e feche o parafuso.  

 

 

Pino de fixação 
preventiva à queda 

rolha 

Posição de extração 

parafuso 

Pedra de efusão do lado produto 

Observação 
A ordem de regularização de cilíndro de movimento vertical do lado corredor é 
basicamente igual a do lado produto. Portanto, ao regularizar o do corredor, siga os 
passos a seguir. 
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2.4  Regularização da velocidade do movimento vertical 

  

 PASSO 1 
Ligue a máquina. Configure a pressão em 0.5 MPa 

(Gauge). 

 PASSO 2 
Após aparecer o logo, aparecerá a tela de posição 

inicial. 

 

  
 PASSO 3 

Apertando , os eixos se movimentam para a 

posição zero e confirmando a posição de espera, se 

aparecerá a tela de operação manual. 

  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

TOPⅣ Ver1.0 

 

 

 

VECT Ver1.0 

Observação 

Verifique se o robô está em posição segura, antes de mudar para a posição de 

espera. Em caso contrário, utilize os botões de modo manual para movimentá-

lo para a posição segura. 

Observação 
Configure a velocidade de descida do produto enquanto o adiamento de 

absorção de choque estiver configurado. 

M o v e  a r m  s a f e  

P r e s s   f o r W a i t  

S +  f o r  O r i g i n  
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Regularização da velocidade de descida 

 

 PASSO 4 
Para a velocidade de decida fora da fôrma da pedra 
de efusão do lado produto selecione a descida do 
lado produto; para a velocidade de descida dentro 
da fôrma, desaceleração da descida. 
Regularize a descida do lado corredor, para a 
velocidade de descida da pedra de efusão do lado 
corridor. 
 Girando para a esquerda a velocidade aumenta 

e,para direita, diminui. 

  PASSO 5 

Aperte  para verificar a velocidade adequada 

da pedra de efusão do lado produto, e  para a 

do lado corredor. Repita o passo 4 se for necessário.

 

 

 

 

 

 

 

 PASSO 6 

Aperte  na tela de operação manual para 

verificar a velocidade e, em seguida, gire a válvula 

de controle de velocidade para regularizar a 

velocidade. 

Girando em direção horária a velocidade aumenta e, 

em direção anti-horária, ela diminui. 

 

 

Observação 

Antes de regularizar a descida, configure a baixa velocidade de descida. 

Cada válvula Conteúdo 

Baixa vel. do lado produto Regulariza a velocidade decida do lado do produto fora da fôrma. 

Descida do lado produto Regulariza a velocidade descida do lado corredor. 

Descida do lado corredor 
 

Desaceleração da descida

do lado produto 

Descida do lado produto 

Desaceleração da descida

do lado corredor 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

3. Operação e suspensão 
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3.1 Fluxograma de operação 
O fluxograma da operação inicial do robô de efusão até a operação manual é, basicamente, como mostrado 

a seguir: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ligar 

Mover para posição de espera 

Operação Manual 

Operação Automática 
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3.2 Operação 
  PASSO 1 

Ligue a máquina. 

  PASSO 2 
Após aparecer o logo, mudara para a tela de movimento de posição 

de espera. 

 

  PASSO 3 

Apertando  cada eixo se procurará seu ponto inicial e 

posicionará em posição de espera. Após concluir isso, a tela se 

mudará para modo manual. 

 

  PASSO 4 

Aperte  para mudar para tela de mensagem automática. 

  PASSO 5 

Aperte  para iniciar operação automática. 

  PASSO 6 
O robô inicia a operação automática após se posicionar em posição 

de espera. 

 

Antes de mover para a posição de espera, verifique se o robô esta 

numa posição segura. Em caso contrário, utilize o botão de modo 

manual para movê-lo para posição segura. 

TOPⅣ Ver1.0 

 

 

 

VECT Ver1.0 
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P r e s s  A u t o  a n d  

M o v e  t o  A u t o   

Mode. 

 

> Down 

TakeOutPoint 

EjectorFwd 

AutoMod 30 A 
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3.3 Suspensão 
  PASSO 1 

Aperte  para suspender a operação automática.  

A máquina se concluira o passo corrente e após suspendê-lo, mudar 

para a tela de operação manual. 

  

 

 

 PASSO 2 
Desligue a máquina. 

 

 PASSO 3 
Configure a pressão em 0 Pa(Gauge). 

 

 

 

 

 
Desligue o injetor após desligar o controle remoto. 

 

> Down 

TakeOutPoint 

EjectorFwd 

AutoMod 30 A 
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3.4 Parada Emergencial 
Durante a operação do robô, se a máquina for entrar em contato com o corpo humano ou metálico, aperte o 

botão de parada emergencial para suspender a atividade do robô. 

 

 
 

 

  

 

 

 

3.5 Cancelamento da Parada Emergencial 
 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 PASSO 1 
Apertando o botão de parada emergencial, o robô suspender-se-á 

imediatamente. 

 

 

 

 

 

Em seguida, a lâmpada de advertência será acesa e aparecerá a 

mensagem de erro no controle remoto. 

 PASSO 1 
Cancele a parada emergencial girando o botão de parada emergencial 

em direção horária. A lâmpada de advertência será apagada e o alarme 

será cancelado. 

 

 PASSO 2  

Apertando  após remover as causas da parada emergencial será 

cancelado a parada emergnecial e aparecerá a tela de movimento para 

posição de espera. 

Antes de cancelar a parada emergencial, verifique se todas as causas da 
parada emergencial estão removidas. 

               

097 R O B O T  E M O  

R e s t o r e  R O B O T 

E M O  B u t t o n 

Error 



 

 

 

 

4 Método de Operação 
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4.1 Estrutura da Tela 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 mudar para 

posição de 

espera 

Operação 

Manual 

Operação 

Automática 

Operação ‘step’ 

Modo(Config.) 

Timer 

Entrada/Saída 

Conf. Fôrma 

Contagem 

Ensinar(Posição, 

Velocidade) 

Modo(Confirm.) 

Timer 

Entrada/Saída 

Contagem 

Ensinar(Posição, 

Velocidade) 

Timer 

T0 Adiamento descida 

T1 Adiamento avanço 

T2 Adiamento chuck 

T3 Adiamento regresso 

T4 Adiamento subida 

T5 Liberação corredor 

T6 Liberação produto 

T7 2ª subida 

T8 Aspiração Nipper 

T9 Adiamento corte 

T10 Regresso Aderido 

T11 Regresso nipper 

T12 Subcota 

T13 Transporte 

C0 Nº Total 

C1Falha de efusão 

C2Liberação de arranjo

Contagem 

Resumo de erros +

Sobre versão +

Adiam.Abs.Choque 

descida  +  

Mudar língua +

Modo 
Entrada/Saída 

Pedra de mov. efusão 

Modo de efusão 

Espera externo 

Efusão produto 

Efusão corredor 

Método de rotação 

Liberação de produto 

Liberação de corredor 

Controle de ejetor 

Usar alerta 

Configuração Avançada 

Liberação em arranjo 

Liberação em ordem  

Adiamento de fechamento 

da fôrma 

Subcota 

Correção de Pitch 

Revolução vertical 

Tempo de fabricação 

Nipper interno 

Nipper externo 

Pinça auxiliar 

S0 Posição de espera 

S1 Posição de efusão 

S2 Posição de regresso 

S3 Liberação do corredor 

S4 Produto c/falha 

S5 Posição de nipper 

S6 Liberação de produto 

S7 Espera externo 

Entrada de nº e ‘jog’  

P0 Posição de Espera 

P1 Posição de efusão 

P2 Posição de regresso

P3 Liberação do 

corredor 

P4 Pinça auxiliar 

P5 Produto c/falha 

P6 Posição de nipper 

P7 Liberação de 

Entrada de Velocidade 
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4.2 Tela Inicial 
Ligando a máquina, aparecerá o logo e a versão do robô e o robô será inicializado. Após a inicialização, a 

tela de mudar para posição de espera aparecerá. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    VECT Ver 1.0 

Observação 
Se reiniciar a máquina após configurar para a espera externo, se moverá para a 

posição de espera externo.  
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4.3 Mudar para posição de espera 
(1) Explicação de ‘Mudar para posição de espera’ 
O robô estará em estado inicial. Se o modo de espera externo estiver ‘ligado’, estará inicializado para 

a espera externo. 

Após a inicialização, a tela de operação manual aparecerá. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(2) Funções de cada botão no modo de ‘mudar para posição inicial’. 
NO Botão Conteúdo 

1 
 

Cada eixo fará procura de ponto inicial, mudará para posição de espera e se
inicializará. 

2 
 

Mostrará a tela de ‘Entrada’ que permite verificar os sinais de entrada/saída. 

3  Avançar.. 

4  Regredir.. 

5  

Apertando uma vez, fará avanço/regresso em direção Y1+direção no valor de 

avanço/regresso da posição de regresso. Na hora de configurar a liberação em 

arranjo, se a efusão de produto for eixo de movimento, se movimentará para o 

valor de avanço/regresso da posição de liberação/regresso; se for eixo fixo, para 

o valor de avanço/regresso da posição de efusão/liberação. 

6 +  O avanço/regresso do lado produto, em direção de Y1+direção. 

7  

Apertando uma vez, fará avanço/regresso em direção Y1-direção no valor 

deavanço/regresso da posição de efusão/regresso. Na hora de configurar a

liberação em ordem, se a efusão do produto for eixo de movimento, se

movimentará para o valor de avanço/regresso da posição de liberação/efusão. 

Se for eixo fixo, para a posição de liberação/regresso. 

8 +  O avanço/regresso do lado produto, em direção de Y1-direção. 

Observação 

Verifique se o robô está em posição segura antes de mudar a posição 

inicial/espera. Em caso contrário, utilize o botão manual para movimentá-lo em 

posição segura. 

M o v e  a r m  s a f e  

P r e s s   f o r W a i t

S +  f o r  O r i g i n  

MSpeed   ◀ 10% ▶ 
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NO Botão Conteúdo 

9  

Apertando uma vez, fará avanço/regresso em direção Y2+direção no valor de

avanço/regresso da posição de efusão/regresso. Na hora de configurar a

liberação em ordem, se a efusão do corredor for eixo de movimento, se 

movimentará para o valor de avanço/regresso da posição de liberação/regresso. 

Se for eixo fixo, para a posição de liberação/efusão. 

10 +  O avanço/regresso do lado corredor, em direção de Y2+direção. 

11  

Apertando uma vez, fará avanço/regresso em direção Y2-direção no valor de 

avanço/regresso da posição de efusão/regresso. Na hora de configurar a 

liberação em ordem, se a efusão for eixo de movimento, se movimentará para o

valor de avanço/regresso da posição de liberação/regresso. Se for eixo fixo, para 

a posição de liberação/efusão. 

12 +  O avanço/regresso do lado corredor, em direção de Y2-direção. 

13 
 

Avançar/regredir na movimentação vertical do lado produto. 

14 
 

Avançar/regredir na movimentação vertical do lado corredor. 

15 
 

Rotacionar ou inicializar a posição da unidade ‘jig’. 

16 
 

‘Chuck’ o produto ou cancelar. 

17 
 

Aspiração ou liberação aspirada do produto. 

18 
 

Revolução da unidade ‘jig’ ou cancelamento da revolução. 

19 
 

Pegar spool com pinça ou liberar. 
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4.4 Operação Manual 
(1) Explicação da Operação manual 
Você poderá operar o robô manualmente.  

Se o modo de espera externo estiver ‘ligado’, estará inicializado para a espera externo. 

 

 

 

 

 

 

 

 

(2) Função de cada botão no modo de ‘operação manual’. 
 
 
 
 
 
 
 

NO Botão Conteúdo 

1 
 

 Aparecerá a tela de ‘timer’ que permite a configurar o tempo de adiamento. 

2 +  Aparecerá a tela de ‘contagem’ que permite a confirmar e reiniciar o nº total,
nº total de falha na efusão ou liberação de vários pontos. 

3 
 

Aparecerá a tela de ‘modo’ que permite a configurar a ação do robô.  

4 +  Aparecerá a tela de ‘Gerenciamento de fôrmas’ que permite a abrir e deletar
os arquivos de fôrmas. 

5 
 

Aparecera a tela de ‘passos’ que permite a agrupar o robô em uma unidade 
de ’passo’. 

6 +  Aparecerá a tela de ‘Entradas’ que permite a verificar os sinais de entrada e a
tela de ‘saídas’. 

7 
 

Aparecerá a tela de ‘Operação Automática’ que permite a operar todas os
processos em seguidos. 

8 +  Aparecerá a tela de ‘entrada de nº’ que permimte a configurar velocidade e
posição. 

9 +  Aparecerá a tela de ‘log de erros’ que permite a consultar os erros anteriores.

 

Verifique se há pessoas ou objetos no alcance da operação do robô, 

antes de iniciar a operação manual. 

Verifique se há pessoas ou objetos no alcance da operação do robô, 

antes de iniciar a operação manual. 

Observação 
O avanço/regresso do produto/corredor não ocorrerá se a forma estiver 

fechada. 
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NO Botão Conteúdo 

10 +  Aparecerá a tela de ‘Informação sobre versão’ que permite a verificar a 
informação sobre a versão do Rom. 

11 +  
Aparecerá a tela de ‘Adiamento de absorção de choque de descida’ que
permite a absorver o choque na horá de descida do eixo vertical do
produto/corredor. 

12 +  Muda a língua no visor LCD. 

13  Avançar. 

14  Regredir. 

15  

Apertando uma vez, fará avanço/regresso em direção Y1+direção no valor de 

avanço/regresso da posição de regresso. Na hora de configurar a liberação em 

arranjo, se a efusão de produto for eixo de movimento, se movimentará para o

valor de avanço/regresso da posição de liberação/regresso; se for eixo fixo, para 

o valor de avanço/regresso da posição de efusão/liberação. 

16 +  O avanço/regresso do lado produto, em direção de Y1+direção. 

17  

Apertando uma vez, fará avanço/regresso em direção Y1-direção no valor 

deavanço/regresso da posição de efusão/regresso. Na hora de configurar a

liberação em ordem, se a efusão do produto for eixo de movimento, se

movimentará para o valor de avanço/regresso da posição de liberação/efusão. 

Se for eixo fixo, para a posição de liberação/regresso. 

18 +  O avanço/regresso do lado produto, em direção de Y1-direção. 

19  

Apertando uma vez, fará avanço/regresso em direção Y2+direção no valor de

avanço/regresso da posição de efusão/regresso. Na hora de configurar a

liberação em ordem, se a efusão do corredor for eixo de movimento, se 

movimentará para o valor de avanço/regresso da posição de liberação/regresso. 

Se for eixo fixo, para a posição de liberação/efusão. 

20 +  O avanço/regresso do lado corredor, em direção de Y2+direção. 

21  

Apertando uma vez, fará avanço/regresso em direção Y2-direção no valor de 

avanço/regresso da posição de efusão/regresso. Na hora de configurar a 

liberação em ordem, se a efusão for eixo de movimento, se movimentará para o

valor de avanço/regresso da posição de liberação/regresso. Se for eixo fixo, para 

a posição de liberação/efusão. 

22 +  O avanço/regresso do lado corredor, em direção de Y2-direção. 
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NO Botão Conteúdo 

23 
 

Avançar/regredir na movimentação vertical do lado produto. 

24 
 

Avançar/regredir na movimentação vertical do lado corredor. 

25 
 

Rotacionar ou inicializar a posição da unidade ‘jig’. 

26 
 

‘Chuck’ o produto ou cancelar. 

27 
 

Aspiração ou liberação aspirada do produto. 

28 
 

Revolução da unidade ‘jig’ ou cancelamento da revolução. 

29 
 

Pegar spool com pinça ou liberar. 
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4.1.1 Configuração de Timer 
 (1)Explicação de Timer 

Antes de enviar movimento de válvula ou sinal de saída, o timer, marcando o tempo de adiamento, 

controla o estado do robô e suaviza a interação entre injetor e transporte, etc. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

T0 

T5 

T1 

T2 

T8 

T6 

T4 

T7 

T9 

T12 

T11 

Transporte 

T10 

O Timer existe, dependendo do arquivo das fôrmas, um para cada robô. 

T3 

T13 

 

T0 Down   0.0    0.0 

T1 Kick      0.3 < 0.3 

T2 Chuck  0.0    0.0 

Timer 30 A 
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NO Padrão Nome Conteúdo 

T0 0s Adiamento de Descida Tempo de adiamento entre abertura de fôrma ligada e o 

produto/corredor descer. 

T1 0s Adiamento de Avanço Tempo de adiamento entre a descida de produto/corredor 

e avanço. 

T2 0s Adiamento de Chuck Tempo de adiamento do chuck de produto/corredor 

T3 0s Adiamento de 

Regresso 

Tempo de adiamento antes de posicionamento a posição 

de regresso de produto/corredor. 

T4 0s Adiamento de subida Tempo de adiamento entre subida e efusão do produto. 

T5 0.5s Liberação de corredor Tempo de adiamento antes de liberação de corredor. 

T6 0.3s Liberação de produto Tempo de adiamento antes de liberação de produto. 

T7 0.3s 2ª Subida Tempo de adiamento entre liberação de produto e subida.

T8 0.5s Aspiração de Nipper Tempo de adiamento antes de ligar aspiração de nipper. 

T9 0.5s Adiamento de Corte Tempo de adiamento antes de corte-comum para 

nipper/corte inteior. 

T10 0.5s Regresso aderido Tempo de adiamento antes de desligamento de Aspiração 

de nipper e corte-comum para nipper/corte inteior. 

T11 0.5s Regresso Nipper Tempo de adiamento antes de regresso de nipper. 

T12 0.3s Subcota Adiamento do subcota(Aplicação em 2 pontos 

anterior/posterior). 

T13 5s Transporte Tempo de saída de transporte com a subida completa do 

eixo vertical de produto após a liberação de produto. Sinal 

de transporte ligado mesmo quando o corredor estiver 

independente. 

Ad: Adiamento 
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(2) Função de cada botão no modo ‘timer’. 
NO Botão Conteúdo 

1 
 

Permite a escolher cada tópico, mobilizando ‘<’. 

2 
Teclas 

numéricas 
Permite a colocar o tempo de adiamento. 

3 
 

Salva o tempo de adiamento já colocada. 

4 
 

Cancela a entrada. 

5 
 

Se mudou para tela de timer da tela de operação manual, migra novamente 

para a tela de operação manual. 

6 
 

Se mudou para tela de timer da tela de operação automática, migra novamente 

para a tela de operação automática. 
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(3) Modo de configuração do timer 
Se for configurar o tier novamente ou mudar o valor já configurado do timer, siga os passos a seguir: 

 

 

 

 

 

Configurando o adiamento de avanço T1 por 0.3 s 

  
 Passo 1 

Aperte para mudar da tela de operação manual para a tela de 

timer. 

  PASSO 2 

Aperte  duas vezes para posicionar “<” em cima do “T2 Chuck”. 

  PASSO 3 

Aperte  e coloque 0.3s. 

  PASSO 4 

Aperte  e salve. 

 
Aperte  para voltar para tela de operação manual. 

 

 

 

 

 

 

Observação 
O timer pode ser reconfigurado mesmo durante a operação automática. 

Mas não pode ser reconfigurado durante a operação em passos. 

 

T0 Down  0.0 <  0.0 

T1 Kick 0.0  0.0 

T2 Chuck 0.0    0.0 

Timer 30 VX400 

 

T0 Down   0.0    0.0 

T1 Kick 0.0 0.0 

T2 Chuck 0.0 <  0.3 

Timer 

 

T0 Down   0.0    0.0 

T1 Kick      0.3 < 0.3 

T2 Chuck  0.0    0.0 

Timer 

30 VX400 

30 VX400 
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T0 Down  0.0   0.0 

T1 Kick 0.0  0.0 

T2 Chuck 0.0 <  0.0 

Timer 30 VX400 
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4.1.2 Verificação de ‘Contagem’ 
(1) Explicação de ‘contagem’. 
Este robô possui uma função chamada ‘contagem’, como mostrado a seguir. Os valores se tornam 0 

ao ser reiniciados, e contam a partir deste valor. Através desta função, pode verificar o estado da 

operação automática. 

 

 

 

 

 

 

NO Nome conteúdo 

C0 Nº Total Mostra quantas vezes o robô de efusão entrou em ação. 

C1 Falhas na efusão Mostra quantas vezes ocorreu falha na efusão. 

C2 Liberação em arranjo Mostra o número atual e total de liberaçãos em arranjo. 

 

 

(2) Função de cada botão no modo ‘Contagem’. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

NO Botão Conteúdo 

1 
 

Permite a escolher cada tópico, mobilizando ‘<’. 

2 
 

Reiniciará o tópico que ‘>’ está localizado. Aperte-o mais de 2 segundos. 

3 
 

Se mudou para tela de timer da tela de operação manual, migra novamente 

para a tela de operação manual. 

4 
 

Se mudou para tela de timer da tela de operação automática, migra 

novamente para a tela de operação automática. 

 

>C0 TotQty  10000 

  C1 DetFai  3 

  C2 MulRel   2/4 

Counter 30 A 
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(3) Reiniciando no modo de ‘Contagem’. 
 

 

 

 

 

Reiniciando o número total C0 para 0. 

  
 PASSO 1 

Apertando  e  juntos, aparecerá a tela de 

contagem. 
  PASSO 2 

Aperte  durante 2 segundos. O número total será 

reiniciado e se tornará 0.  

  PASSO 3 

Volte à tela de operação manual apertando . 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Observação 

O modo de contagem pode ser reiniciado durante a operação 

automática. Mas não pode ser reiniciado durante a operação 

passos/ciclo.  

 

>C0 TotQty  10000 

 C1 DetFai  3 

 C2 MulRel    2 / 4 

Counter 30 0 

 

Traverse  0 

MainKick  500 

SubKick  400 

Manual ◀10%▶ 30 

 

Traverse  0 

MainKick  500 

SubKick  400 

Manual ◀10%▶ 30 
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4.1.3 Configuração de modo 
(1) Explicação de Modo 

Configurando o modo de ação, pode configurar ações de operação do robô. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Observação 

Este manual adota os símbolos a seguir para explicar as ações do robô. 

  Ponto inicial 

Chuck 

Liberação de chuck 

Aspiração 

Liberação de Aspiração 

 Corte 

ArmSet M&S   ◀ 

Method Vacuum 

ChuckOk Use 

OutWait NoUse 
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① Pedra de ação de efusão 
Escolha ‘pedra de ação de efusão’. A configuração padrão é ‘corredor de produto’.  
 
 
 
 
 
 
 

Nome Explicação Ação 

M&S 

(=Default) 

Use este modo ao fazer efusão de 

produto e corredor. 

 

 

M-Arm 
Use este modo ao fazer efusão de 

produto. 

 

S-Arm 
Use este modo ao fazer efusão de 

spool ou gate(porta). 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ArmSet M&S    ◀

Method Vacuum 

ChuckOk Use 

OutWait NoUse 

produto

corredor

produto

corredor
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② Modo de efusão 

Escolha o modo de efusão de produto. 

A configuração padrão é ‘Aspiração’. 

 

 

 

  

 

Nome Explicação Ação 

Vacuum 

(=Default) 
Efusão de produto através de Aspiração. 

 

Chuck Efusão de produto através de chuck 

 

Vac+Chu 
Efusão de produto através de Aspiração e 

chuck. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ArmSet M&S     

Method Vacuum  ◀

ChuckOk NoUse 

OutWait NoUse 

Aspiração 

Chuck

Aspiração 

chuck



 

4. Método de Operação 

Manual de Instruções VECT & MAX 41 

 

③ Espera externo 

Espera até que a fôrma se abra para evitar o choque entre produto e os equipamentos em cima da 

fôrma. Configure isso fora do sensor de ponto inicial. A configuração inicial é ‘inativo’. 

 

 

 

 

 

 

Nome Explicação Ação 

NoUse 

(=Default) 
Espera a fôrma abrir em cima do injetor.

 

0 mm 

Espera até que a fôrma se abra para 

evitar o choque entre produto e os 

equipamentos em cima da fôrma. 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ArmSet M&S     

Method Vacuum 

ChuckOk Use     

OutWait NoUse   ◀

Espera 

externo 

Local de espera

externo 
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④ Efusão de produtos 

Neste modo, o usuário escolhera se a pedra de efusão do lado produto fará a efusão no eixo móvel ou 

fixo.  

A configuração inicial é ‘eixo móvel’. 

 

 

 

 

 

 

Nome Explicação Ação 

Clamp 

(=Default) 

A pédra de efusão do lado produto fará 

efusão no eixo móvel. 

Nozzle 
A pedra de efusão do lado produto fará 

efusão no eixo fixo. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

MArmTk      Clamp   ◀

SArmTk      Nozzle   

EOATRot     BefoT 

MArmOff      Off 
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⑤ Efusão de corredor 

Neste modo, o usuário escolherá se a pedra de efusão do lado corredor fará a efusão no eixo móvel ou 

fixo. A configuração inicial é ‘eixo fixo’. 

 

 

 

 

 

 

 

Nome Explicação Ação 

Nozzle 

(=Default) 

A pedra de efusão do lado corredor fará 

efusão no eixo fixo. 

 

Clamp 
A pedra de efusão do lado corredor fará 

efusão no eixo móvel. 

 

 

 

 

 

 

 

MArmTk      Clamp    

SArmTk      Nozzle   ◀

EOATRot     BefoT 

MArmOff      Off 
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⑥ Modo de rotação 
Neste modo, o usuário selecionará o modo de rotacionar a unidade ‘jig’. 
A configuração inicial é ‘andamento após rotação’. 
 
 
 
 
 
 
 
 

Nome Explicação Ação 

BeforeT 

(=Default) 

Após o avanço ocorrer dentro da forma, 

rotaciona o chuck head antes de andamento 

para evitar o encontro com a porta de 

segurança.  

 

NoKick 

Sem o avanço ocorrer dentro da forma, 

rotaciona o chuck head antes de andamento 

para evitar o encontro com a porta de 

segurança.  

* É usado quando, apesar de ser metal core, 

se ‘jig’ encontrar com core ao avançar da 

posição de espera e, em caso contrário, os 

ambos não se encontrar. 

 

WhileT 

Permite uma efusão velos operand 

andamento, avanço e rotação ao mesmo 

tempo.  

 

 

 

 

 

 

 

 

MArmTk      Clamp    

SArmTk      Nozzle   

EOATRot     BefoT    ◀

MArmOff      Off 
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AfterT 
O chuck head é rotacionado após 

andamento e avanço.  

 

NoRot Não rotaciona. 
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⑦ Liberação de produto 

Determina o momento de liberação de produto. 

A configuração inicial é ‘liberação padrão’. 

  

 

 

 

 

 

Nome Explicação Ação 

Off 

(=Default) 

Libera o produto após uma 

decida pós-andamento.. 

 

NoDown 
Libera o produto sem a 

descida pós-andamento. 

 

InMold 
Libera o produto dentro da 

fôrma. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

MArmTk      Clamp   

SArmTk      Nozzle   

EOATRot     BefoT 

MArmOff      Off     ◀

Lado produto 

 

 

Lado produto 

Lado produto 
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⑧ Liberação de corredor 

Determina o momento de liberação de corredor. 

A configuração inicial é ‘Liberação padrão’. 

 

 

 

 

 

 

Nome Explicação Ação 

Off 

(=Default) 

Libera o corredor no local de 

liberação, após andamento. 

 

TrvOff 
Libera o corredor durante 

andamento. 

 

ReOff Libera o corredor durante retorno. 

 

InMold Libera o corredor dentro da fôrma. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

SArmOff     Off    ◀ 

EjtCtrl      NoUse   

Alarm        Use 

S p e c i a l  S e t t i n g

Lado corredor 

 

Lado corredor 

Lado corredor 

Lado corredor
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⑨ Controle de ejetor 

Se o produto for muito fino e/ou fácil de sofrer queda na hora de projeção de ejetor completada, o robô 

pode controlar o ejetor para uma efusão mais perfeita. A configuração inicial é ‘Inativo’. 

 

 

 

 

 

Nome Explicação Ação 

NoUse 

(=Default) 

O momento de projeção do ejetor é 

determinado por efusor.  

 

Use 

O momento de Robô de Efusão do ejetor 

é determinado por efusor. 

 
 

 

⑩ Utilização de alarme 

Determina o uso de alarme. 

A configuração inicial é ‘Ativo’. 

 

 

 

 

 

Nome Explicação 

Use 

(=Default) 
O alarme dispara ao ocorrer erros. 

NoUse O alarme não dispara ao ocorrer erros. 

 

 

 

 

SArmOff     Off 

EjtCtrl      NoUse  ◀ 

Alarm        Use 

S p e c i a l  S e t t i n g

Pino de 

ejetor 

Chuck 

head 

Pino de

ejetor 

Chuck 

head 

Ordem do 

ejetor 

SArmOff     Off     

EjtCtrl      NoUse   

Alarm        Use   ◀

S p e c i a l  S e t t i n g
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⑪ Liberação em arranjo 

Libera os produtos em uma posição equidistante em cada ciclo, em base da posição de liberação de 

produto. A configuração inicial é ‘Inativo’ e, se for ‘Ativo’, a configuração inicial para números é ‘1 vez’.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Pos. de liberação de produto 

Andamento 

Avanço/Regresso
Subida/descida Pitch de 

andamento

Ciclo 3 

Ciclo 2 

Ciclo 1 

Observação 

(Pitch x números) do andamento da liberação em arranjo é configurado em (Pto 

inicial do produto) e (Pitch x números) de avanço/regresso, em 

(Avanço/regresso da liberação de produto). 

Ciclo 4 

Pitch de 

avanço/ 

regresso 

MulOff     NoUse    ◀ 

Pitch   Cycle 

 Trav      0     1 

 Kick      0     1 
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⑫ Liberação em ordem (opcional) 

Em caso de fôrma acima de 2 cavidades, pode configurar as posições diferentes de liberação de 

produto para cada cavidade. 

A configuração inicial é ‘Inativo’, se for ‘Ativo’, a configuração inicial é ‘2 vezes’ para ‘números’.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Observação 

(Pitch x números) do andamento da liberação em ordem deve ser menor que 

pitch de andamento da liberação em arranjo. 

(Pitch x números) do avanço/regresso da liberação em ordem deve ser menor 

que pitch de avanço/regresso da liberação em arranjo. 

Observação 
Para este procedimento, precisa-se um equipamento adicional. Por favor entre 

em contato conosco para maiores informações. 

Local de liberação de 

Andamento 

Avanço/Regresso
Subida/descida 

Pitch de 

andamento 

Pitch de 

avanço/ 

regresso 

OrdOff      NoUse  ◀ 

Pitch  Cycle  

 Trav      0  0 1 

 Kick      0  0 1 
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⑬ Adiamento do fechamento da fôrma 

Ao movimentar uma distância determinada para direção de andamento após uma subida depois de 

efusão de produto, permite o fechamento da fôrma. A configuração inicial é ‘Inativo’ e é somente 

configurável dentro da distância permitida para descida. 

  

 

 

 

 

Nome Explicação Ação 

NoUse 

(=Default) 

Não se utiliza o adiamento do fechamento 

da fôrma. 

 

Use 

Permite o fechamento da forma após um 

movimento de distância pré-

determinada. A unidade da distância é 

[mm].  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

MdClose  NoUse   ◀

Flee NoUse 

Pitch NoUse 

Swivel NoUse 

Adiamento do

fechamento 

da fôrma 

Distância de 

adiamento do 

fechamento da 

fô
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○16 Subcota 

O produto é segurado e girado vertical/horizontalmente e retirado em seguida. 

A configuração inicial é ‘Inativo’.. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Nome Explicação Ação 

NoUse 

(=Default) 
Não se utiliza subcota. 

 

Cylin 

(Option) 

O produto é segurado e girado 

vertical/horizontalmente e retirado em 

seguida. 

* Precisa de um equipamento adicional. 

 

 

0 mm 

(Traverse) 

O produto é segurado e movido por uma 

distância pré-determinada e retirado em 

seguida. A unidade de distância é [mm]. 

  

 

 

 

Observação 
Para utilizar o cilíndro de subcota, precisa-se um equipamento adicional. Por 

favor, entre em contato conosco para maiores informações. 

MdClose  NoUse    

Flee NoUse   ◀

Pitch NoUse 

Swivel NoUse 

① 

②
③ 

④ 

⑤ 

⑥ 

Distância de movimento

pela subcota 

Regresso cilíndro de

subcota 
Avanço cilíndro de

subcota 

① 

③ 

② 

① 

③ 

④ 

⑤ 
②

⑥ 
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○17 Correção de pitch (Opcional) 

Se quiser uma liberação diferente do espaçamento entre produtos da efusão, pode liberar o produto 

após avançar o cilíndro instalado no chuck head. A configuração inicial é ‘Inativo’. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Nome Explicação Ação 

Inativo 

(=Default) 
Sem correção de pitch. 

 

Ativa 
Avança o cilíndro instalado no chuck head 

e libera produto em seguida. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Correção de pitch 

①

② 

③ 

④

①

② 

③

Observação 
Precisa-se um equipamento adicional. Por favor, entre em contato conosco 

para maiores informações. 

MdClose  NoUse    

Flee NoUse 

Pitch NoUse   ◀

Swivel NoUse 
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○18 Revolução Vertical(Opcional) 

Seleciona o momento da revolução vertical. A configuração inicial é ‘inativo’. 

 

 

 

 

 

Nome Explicação Ação 

NoUse 

(=Default) 
Não faz revolução vertical. 

 

Swivel Faz revolução vertical dentro da fôrma. 

 

RoAfT 
Faz revolução vertical depois de 

andamento. 

 

InTrv 
Faz revolução vertical dentro da forma e é 

liberado rotacionado após andamento. 

 

MdClos NoUse  

Flee NoUse  

Pitch NoUse   

Swivel Swivel  ◀

Lado produto 

Lado produto 

 

Lado produto 

 

Lado produto 
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○19 Tempo de produção 

É o tempo necessário para um ciclo da produção de produto. Se exeder disso, ocorre um erro no 

tempo de produção e se este item for configurado como ‘0s’, este erro não ocorre. A configuração 

inicial é ‘Os’. 

 

 

 

 

 

 

○20 Nipper interno 

É o nipper instalado no ‘jig’ e corta corredor.  

 

 

 

 

 

Nome Explicação Jig Ação 

NoUse 

(=Default) 
Não utiliza nipper. 

 

Use 
Corta corredor com o 

nipper instalado no jig. 

 

 

 

Ptime  0s   ◀

RoNipp NoUse 

ExNipp NoUse 

AddGrip NoUse 

Ptime  0s    

RoNipp NoUse   ◀

ExNipp NoUse 

AddGrip NoUse 

Nipper 

Lado produto 

Corte de

corredor 

Lado produto 
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○21 Nipper externo 

Corta corredor com o dispositivo de corte no externo do robô. 

A configuração inicial é ‘inativo’. 

 

 

 

 

 

Nome Explicação Ação 

NoUse 

(=Default) 
Não utiliza nipper externo. 

 

InCut 

Corte corredor com nipper 

instalado na moldura de 

andamento. 

 

ExCut1 
Corta com nipper instalado 

nos equipamentos externos. 

 

 

 

 

 

Ptime  0s    

RoNipp NoUse 

ExNipp NoUse   ◀

AddGrip NoUse 

Lado produto 
①

②

③

④

⑤ 
⑥ 

⑦ 

⑧ 

⑨ 

⑩ 

⑫ 

⑪ 

② 

⑦ 

⑨ 

⑪ 

 

⑧ 

⑬ 

⑩ 
⑫ 

① 

③ 
④ 

⑤ 
⑭ 

② 

○18  

① 

③ 

④ 

⑤ 

⑥ 

⑦ 

⑨ 

⑩ 
⑪ 

⑧ 

⑫ 

⑬ 

⑭ 

⑮ 

○16  

○17  

○19  
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Nome Explicação Ação 

ExCut2 
Corta com nipper instalado 

nos equipamentos externos. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 

① 

③ 

④ 

⑤ 

⑥ 

⑦ 

⑨ 

⑩

⑪ 

⑧ 

⑫ 

⑬ 

⑭ 

⑮ 

○16  
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○22 Pinça auxiliar 

Utilizado no efusor diferente, usado para remover spool juntamente ao pinça de corredor.  

(Se a liberação de corridor for liberação padrão ou retorno, não pode utilizar a pinça auxiliar.) 

Nome Explicação Ação 

No Use 

(=Default) 
Não se utiliza pinça auxiliar.  

In Mold 
Libera a pinça auxiliar 

dentro da fôrma. 

 

RunRele 

Pinça auxiliar é liberada na 

posição de liberação de 

corredor. 

 

Position 
Pinça auxiliar é liberada na 

posição de pinça auxiliar. 

 

 

 

 (2) Função de cada botão no modo. 
NO Botão Conteúdo 

1 
 

 Movimenta ‘◀’ verticalmente, permitindo a seleção de um item. 

2   Muda o modo e a luz de ‘◀’ apaga. 

3 Tecla numérica  Permite a entrada de números. 

4 
 

 A luz de  ‘◀’ acesa novamente e o modo escolhido é salvo. 

5   O(s) número(s) é(são) apagado(s). 

6  Se mudou para tela de modo da tela de operação manual, migra novamente 
para a tela de operação manual. 

7  Se mudou para tela de modo da tela de operação automática, migra 
novamente para a tela de operação automática. 

Corredor 

Corredor 

Corredor 

Posição de liberação de corredor

Posição da pinça auxiliar 
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(3)Configurando modo 
 

Ex.) Mudar o modo de efusão de aspiração para chuck. 

  
 PASSO 1 

Aperte  na tela de operação manual, migrando para a tela de 

modo. 

  PASSO 2 

Aperte , posicionando “◀” no ‘modo de efusão’. 

  PASSO 3 

Aperte , mudando para ‘chuck’.  

  PASSO 4 

Aperte  para salvar. 

  PASSO 4 

Aperte  para finalizar o procedimento e migrar para a tela de 

operaçao manual. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ArmSet       M&S     ◀ 

Method      Vacuum 

ChuckOk      Use 

OutWait      NoUse 

ArmSet       M&S     

Method      Vacuum  ◀ 

ChuckOk      Use 

OutWait      NoUse 

ArmSet       M&S     

Method      Chuck   ◀ 

ChuckOk      Use 

OutWait      NoUse 

 

Traverse  0 

MainKick  500 

SubKick  400 

Manual ◀10%▶ 30 

 

Travers  0 

MainKick  500 

SubKick  400 

Manual ◀10%▶ 30 
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4.1.4 Criação de arquivo de fôrma 
(1) Explicação de procura de fôrma 

Procura o número de fôrma que deseja utilizar. 

 

 

 

 

 

 

(2) Função de cada botão em ‘procura de fôrma’. 
 

NO Botão Conteúdo 

1 Tecla 
numérica Permite entrar com número da fôrma desejada. 

2 
 

Mostra a tela de operação manual. 

3 
 

Cancela o número da fôrma entrada. 

4 
 

Migra para a tela de gerenciamento de fôrma e o cursor se localizara no número de 
fôrma entrada. Se colocar o número de fôrma inexistente, o cursor procurará o 
número mais próximo. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

MoldNo 30 

Input 

Mold number  

0 
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(3) Explicação de gerenciamento de fôrma 
 Seleciona, cria e deleta o arquivo de fôrma. 

 

 

 

 

 

 

 

(4) Função de cada botão em ‘Gerenciamento de Fôrma’. 
NO Botão Conteúdo 

1 
 

Migra para a tela de operação manual. 

2 
 

Migra para a tela de ‘deletar’, permitindo a deletar o arquivo que o foco está 
localizado.  
* A fôrma atualmente aberta não pode ser deletada. 

3 
 

Abre o arquivo de fôrma. 
 
*Abrindo o arquivo 0, no qual pode configurar o modo livremente, migra para a 
telade ‘modo’. Escolhe o modo necessário nesta tela e migre para a tela de nova 
fôrma, entrando com o número e nome da fôrma, cria-se um novo arquivo de 
fôrma. 

 
1~99: Abre o arquivo de fôrma criado pelo usuário. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Observação 
O número de fôrma pode conter 2 dígitos numéricos e o nome, 6 dígitos 

numéricos e alfabético. 

MoldMgr 

> 0 NEW MOLD 

 01 RUN_L 

 02 RUN_U 

30 
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(5) Explicação de nova fôrma 
 Salva os conteúdos configurados no modo com nome e número de nova fôrma. 

 

 

 

 

 

 

 

(6) Função de cada botão em ‘Nova fôrma’. 
NO Botão Conteúdo 

1 
Tecla 

numérica 

Quando o número de fôrma estiver piscando, digite a nova tecla numérica para 

entrar novo número de fôrma. 

2  
Se o número ou nome de fôrma estiver piscando, aperte este botão para salvar. O 

piscamento mudará para uma luz acesa. 

3  

Apertando este botão para migrar de nome para número de fôrma, o cursor migrará 

para a primeira letra do nome de fôrma e estará piscando. 

Apertando este botão no nome de fôrma, o cursor se mudará para a seguinte letra. 

4  Selecionar letra em nome de fôrma. 

5  Migrar para tela de operação manual. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

0  FILE05 

NewMold 30 

Número de fôrma 

(Criação automática) 

Nome de fôrma 

(Criação automática) 

5
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(7) Criação de arquivo de forma 
 

  PASSO  1 

Migre para a tela de procura de fôrma apertando e . 

  PASSO 2 

Aperte , migrando para a tela de gerenciamento de fôrma. 

  PASSO 3 

Posicione “>” em 0 e aperte , migrando para a tela de modo. 

  PASSO 4 

Aperte  ou  para posicionar “◀ “ no modo desejado, 

aperte  para selecioná-lo e aperte  para salvar. 

  PASSO 5 
[Configurar o número da fôrma por 16] 

Aperte  para deletar o número da fôrma, aperte 

uma de cada vez para entrar número da fôrma e aperte 

 para salvar. O número da forma que estava piscando 

acesará. 

  PASSO 6 

Apertando , o cursor se posicionará na primeira letra do nome 

da fôrma e se piscará. 

ArmSet       M&S     ◀ 

Method      Vacuum 

ChuckOk      Use 

OutWait      NoUse 

MoldNo 30 

Input 

Mold number 

0 

MoldMgr 30 

> 0 NEW MOLD 

 01 RUN_L 

 02 RUN_U 

 

Traverse  0 

MainKick  500 

SubKick  400 

Manual ◀10%▶ 30 

 

 

07 FILE07 

NewMold 06 VX400 

30 

 

 

30 FILE07 

NewMold 06 VX400 
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  PASSO 7 

Aperte  para deletar o nome da fôrma e aperte 

para escolher letras. As letras. números e símbolos A~Z, 0~9, _, -, 

espaço aparecerão conseqüentemente. 

  PASSO 8 

Apertando , o cursor deixará de piscar e acesará. 

 

  PASSO 9 

Apertando  um novo arquivo de fôrma sera criado e migrará 

para a tela de ‘operação manual’. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Observação 
Apertando , o cursor se posicionará na primeira letra do nome da 

fôrma. Não pode selecionar mais de dois números de fôrma iguais. 

 

Traverse  0 

MainKick  500 

SubKick  400 

Manual ◀10%▶ 30 

 

 

30 A 

NewMold 06 VX400 

 

 

30 A 

NewModl 06 VX400 
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4.1.5 Deletando arquivo de fôrma 
 

(1) Explicação de ‘Deletar arquivo de fôrma’. 
 O arquivo de fôrma no qual o cursor está localizado sera apagado. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(2) Função de cada botão em ‘Deletar fôrma’ 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

NO Botão Conteúdo 

1 
 

Deleta o arquivo selecionado e migra para a tela de operação manual. 

2 
 

Migra para a tela de operação manual sem deletar arquivo. 

Arquivo de 

fôrma a deletar 

Observação O arquivo de fôrma já aberto não pode ser deletado. 

 

01 SONATA 

D e l e t e ? 

[ Y(  ) / N (Stop) ] 

MoldDel 30 
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(3) Deletando arquivo de fôrma. 
 

  PASSO 1 

Aperte  e , migrando para a tela de procura de fôrmas. 

  PASSO 2 

Aperte , migrando para a tela de gerênciamento de fôrmas. 

  PASSO 3 

Aperte  para selecionar a fôrma que deseja deletar. 

  PASSO 4 

Apertando , aparecerá uma mensagem perguntando 

“<númeroda forma><nome da forma> Deseja deletá-lo?”. 

  PASSO 5 

Apertando  o arquivo selecionado sera deletado e a tela de 

operação manual aparecerá.. 

Apertando , migrará para a tela de operação manual sem 

deletar arquivo. 

 

 

 

 

 

 

 

 

51 PHONE 

D e l e t e ?  

[ Y (  ) / N (S t o p)] 

MoldDel 30 

 

Traverse  0 

MainKick  500 

SubKick  400 

Manual ◀10%▶ 30 

 

Traverse  0 

MainKick  500 

SubKick  400 

Manual ◀10%▶ 30 

MoldMgr 

>50 SONATA 

 51 PHONE 

 52 MOBIL 

30 

MoldMgr 

50 SONATA 

> 51 PHONE 

  52 MOBIL 

30 

MoldNo 30 

Input 

Mold number 

0  
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4.1.6 Operação de Passos 
 
(1) Explicação de operação de passos 

A operação de passos permite a agrupar a ação do robô em uma unidade de ’passo’. 
Ao migrar para esta tela, é reiniciado não se aparecendo a seta. Ela aparece somente ao apertar o 

botão   no primeiro passo. 

 

 

 

 

 

(2) Função de cada botão em ‘Operação de passos’. 
NO Botão Conteúdo 

1 
 

Opera 1 passo ao apertar o botão 1 vez. 

Apertando durante 2~3 segundos, opera 1 ciclo. 

2 
 

Migra para a tela de operação manual. 

 

(3) 스텝동작으로 로보트 동작을 확인하는 방법 
 

  PASSO 1 

Aperte  para migrar para a tela de operação de passos. 

  STEP 2 

Opera 1 passo ao apertar . 

Apertando , migra para a tela de operação manual. 

 

 

 

 

 

 

 

 

StepRun A 30

>D o w n 

 T a k e O u t P o i n t 

 E j e c t o r F w d 

 

Traverse  0 

MainKick  400 

SubKick  300 

Manual ◀10%▶ 30 

StepRun A 30

>D o w n 

 T a k e O u t P o i n t 

 E j e c t o r F w d 
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4.1.7 Verificação de entrada e saída. 
 
(1) Explicação de sinal de entrada/saída. 

Verifica a entrada, saída e entrada/saída de interligação. 

 

 

 

 

< entrada>                                       < saída> 

 

<Os pares de Entrada e Saída> 

Entrada Saída 
X000 VacuumOk Sensor de Aspiração do produto Y000 Vacuum Aspiração do produto 

X001   Y001 Flee Subcota 

X002 ChuckOk Sensor de chuck do produto Y002 MArmKick Chuck do produto 

X004 SArmGripOk Sensor de pinça do corredor Y004 Nipper Nipper 

X005 AddGripOK Sensor de pinça auxiliar Y005 MArmGrip Pinça de produto 

X006 MSftCylBw Sensor regresso de seg. do produto Y006 SArmGrip Pinça de corredor 

X007 SSftCylBw Sensor regresso de seg. do corredor Y007 AddGripper Pinça auxiliar 

X008 SpareIn1 Entrada auxiliar 1 Y008 PitchChg Regularizar pitch 

X009 SpareIn2 Entrada auxiliar 2 Y009 NipFwd Avançar nipper 

X010 MArmDownOk Sensor de descida do produto comp. Y010 ExNipCls Aspiração do nipper externo 

X011   Y011 SArmDown Mov. vertical do corredor 

X012 SArmDownOk Sensor de descida do corredor comp. Y012   

X013   Y013 ChkRotate Rotação 

X014 RotateOk Sensor de rotação completa Y014 RotReturn Recuperar da rotação 

X015 SwivelOk Sensor de revolução completa. Y015 Swivel Revolução 

X016 TrvRtOk Sensor de painel de toque da distância Y016 SvlReturn Recuperar da revolução 

X017 SafetyDown 
Sensor de posição inicial da 
distância(Prevenção de queda) Y017 SSftCylBw Regresso de segurança corredor 

X018 M-KickOk 
Sensor de posição inicial avanço/regresso 
do produto Y018 SSftCylFw Avanço de segurança do corredor 

X019 MArmUpOk Sensor de subida completa do produto Y019 MSftCylBw Regresso de segurança produto 

X020 SArmKickOk 
Sensor de posição inicial avanço/regresso 
do corredor Y020 MSftCylFw Avanço de segurança do produto 

X021 SArmUpOk Sensor de subida completa do corredor Y021 MulOff2 Liberação separada de vários pontos 2

X022 RotRetOk 
Sensor de recuperação da rotação 
completa Y022 MulOff3 Liberação separada de vários pontos 3

X023 SvlReOk 
Sensor de recuperação da revolução 
completa Y023 MulOff4 Liberação separada de vários pontos 4

X024 Obstacle Detecção de outra substância no produto Y024 MArmDown Descida do produto 

   Y025 MArmUp Subida do produto 

Input(Out▶)  30

X000 V acuumOk ○ 

X001  

X002 ChuckOk ○ 

Output(In◀) 30 

Y000 Vacuum ○ 

Y001 Flee ○ 

Y002  ○ 
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 Entrada  Saída 
   Y028 MSlowDown Absorção de choque do produtor 
   Y029 SSlowDown Absorção de choque do corredor 

X100 ReadyCut Descida segura da corte/Corte 
l t

Y100 CutStart Pedido de corte/pegar corte 
l t

X101 RdyStack 
Preparação para carregamento 
completo Y101 StackingOK

Organização para carregamento 
completa 

X102 Reject Formação incompleta Y102 TKOFailSig Sinal de erro de efusão 

X104 UserIn1 Entrada do usuário 1 Y104 UserOut1 Saída do usuário 1 

X105 UserIn2 Entrada do usuário 2 Y105 UserOut2 Saída do usuário 2 

 
 Entrada Interligação  Saída Interligação 

X300 AutoInject Injeção automática Y300 ConveyOn Transporte 

X301 MoldOpen Abertura da fôrma completa Y301 TakeoutOk Efusão completa 

X302 SafeDoor Fechamento seguro Y302 MoldOpen Interligação de abertura da fôrma 

X303 FullAuto Totalmente automático Y303 MoldClose Interligação de fechamento da fôrma 

X304 EjtBwdOk Regresso completo do ejetor Y304 EjectorSig Interligação do ejetor 

X305 EjtFwdOk Avanço do ejetor completo Y305 Robot Emg Alarme do robô 

X306 ImmEmg Alarme de injeção    

 

 (2) Função de cada botão em ‘Entrada e Saída’. 
NO Botão Conteúdo 

1 

  
Muda entre as páginas com 3 entradas/saídas. 

2 

 
Muda da tela de entrada para a de saída e mostra a saída pareada. 

3 

 

Migra da tela de entrada para a de entrada e mostra a entrada pareada. 

Se não houver entrada par em relação a saída, mostrará a tela branca. 

4 

 

Migra para a tela de operação manual, se migrou para a tela de entrada da 

tela de operação manual anteriormente. 

Se migrou da tela inicial para a tela de entrada, migrará, novamente, para a 

tela inicial. 

5 

 

Migra para a tela de operação automática, se migrou para a tela de entrada 

da tela de operação automática anteriormente. 
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4.1.8 Configuração de posição com a entrada de números  
(1) Posição 

  

 

 

 

NO Posição Explicação 

P0 De espera Uma posição base que determina o alcance possível de descida na hora de 
descida manual, espera-se aqui a fôrma abrir. 

P1 De efusão Uma posição que produto e corredor s~sao efusos. 

P2 De regresso Posição de regresso após a efusão do produto. 

P3 
Liberação 

corredor 

Posição que corredor efuso é liberado. 

P4 Pinça auxiliar Posição que spool efuso pela pinça auxiliar é liberado. 

P5 Produto c/falha Posição que os produtos c/falha são liberados. 

P6 De nipper 
Posição que nipper instalado na moldura de andamento e/ou 

equipamentoexterior corta spool.. 

P7 
Liberação de 

produto 

Posição que produto efuso é liberado. 

P8 Espera externa 

Posição que espera a fôrma abrir externnamente. É onde a fôrma e ‘jig’ não 

se encontram. Se a espera externa for ‘ativo’ no modo, é adicionado nos 

passos. 

 

 

 

 

 

 

 

p.espera externa 
p. liberação produto 

p. espera 

p.regresso 

p. efusão 

p.liberação corredor 

p.nipper 

p.produto c/ falha 

p.efusão 
p.espera 

p.regresso 
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 (2) Explicação de entrada de números 

A distância editável durante a operação automática ±100mm, o valor de cada posição é gerenciado 

por cada fôrma e cria um novo valor copiando o da fôrma anterior. 

 

 

 

 

 

(3) Função de cada botão em ‘Entrada de números’. 
NO Botão Conteúdo 

1  Selecione o item movimentando ‘>’. 

2  Mudar para a tela ‘velocidade’. 

3 Tecla numérica Entrar com o valor de posição. ‘>’ sera acesa e entrável. 

4  Cancelar a entrada.. 

5  Salvar o conteúdo entrada. ‘>’ sera acesa e a entrada finalizará. 

6 +  Se foi migrado da tela de operação manual para tela de entrada de 
números, migrará para a tela de entrada de ‘jog’. 

7  Migrará para a tela de ‘operação manual’. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

P0Wating  (Speed▶) 

Trvs         0mm ◀

M-Kick     400mm 

S-Kick     300mm 
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(4) Explicação de entrada de números 
 

Configurar a posição de espera por andamento 0mm, avanço/regresso 400mm, avanço/regress 

corredor 300mm 

  

 PASSO 1 

Aperte  e , migrando para a tela de entrada de 

números. 

  PASSO 2 

Aperte  para selecionar pré/pós produto e aperte 

  consecutivamente para entrar 400 e aperte 

 para salvar.. 

  PASSO 3 

Aperte  para selecionar pré/pós corridor e aperte 

  consecutivamente para entrar 300 e aperte 

 para salvar. 

  PASSO 4 

Aperte  para migrar para tela de operação manual. 

  

 

 

 

 

 

 

 

P0Wating  (Speed▶) 

Trvs         0mm ◀ 

M-Kick       0mm 

S-Kick       0mm 

P0Wating  (Speed▶) 

Trvs         0mm ◀ 

M-Kick     400mm 

S-Kick     300mm 

 

Traverse  0 

MainKick  0 

SubKick  0 

Manual ◀10%▶ 30 

 

Traverse  0 

MainKick  0 

SubKick  0 

Manual ◀10%▶ 30 

P0Wating  (Speed▶) 

Trvs         0mm ◀ 

M-Kick     400mm 

S-Kick        0mm 
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4.1.9 Posicionamento com entrada de jog 
(1) Explicação de entrada de jog 

 Aperte  ou  para posicionar cada posição de robô. 

 

 

 

 

 

(2) Função de cada botão em ‘entrada de jog’ 
NO Botão Explicação 

1 
 

Diminuição de velocidade 
de op. Manual 30%, 20%, 10%, 5% 

10mm, 1mm 
2 

 

Aumento de velocidade de 
op. Manual. 

3 
  

Mudar verticalmente. 

4 
 

Movimentar o robô em direção do andamento. 

5 
 

Movimentar o robô em direção do retorno do andamento. 

6 +  
Movimentar o avanço/regresso do lado produto em direção do 
Y1+direção. 

7 +  
Movimentar o avanço/regresso do lado produto em direção do 
Y1-direção. 

8 +  
Movimentar o avanço/regresso do lado corredor em direção do 
Y2+direção. 

9 +  
Movimentar o avanço/regresso do lado corredor em direção do 
Y2-direção. 

10  
Salvar os dados entrados. Serão configurados como 
configuração atual. 

11  Migrará para tela de ‘operação manual’. 

12 +  Migrará para a tela de ‘entrada de números’. 

 

 

 

 

Velocidade 

de op. manual 

P0Wait      ◀ 10% ▶

Trvs       0 <    0 

M-Kick   400 <  400

S-Kick   300 <  300 
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(3) Posicionamento com entrada de jog 
 

Configurar o andamento da posição de efusão 0mm, avanço/regresso do produto 400mm e 

avanço/regress do corredor 200mm  

  
 PASSO 1 

Migrar para a tela de entrada de números, apertando e 

 juntos. 

  PASSO 2 

Aperte e  novamente migrando para a tela de entrada 

de jog. 

  PASSO 3 

Aperte  para selecionar a posição de efusão. 

  PASSO 4 

Apertando +  ou +  para mudar pré/pós 

produto para posição de efusão e +  ou 

+  para pré/pós corridor. 

  PASSO 5 

Salve o local apertando  e  para migrar para a tela de 

operação manual. 

  

 

 

 

 

P1TKO      ◀ 10% ▶ 

Trvs       0 <    0 

M-Kick     0 <  500 

S-Kick     0 <  200 

P1TKO      ◀ 10% ▶ 

Trvs       0<    0 

M-Kick  500 <  500 

S-Kick  200 <  200 

 

Traverse  0 

MainKick  500 

SubKick  200 

Manual ◀10%▶ 30 

 

Traverse  0 

MainKick  400 

SubKick  300 

Manual ◀10%▶ 30 

P0Wait      (Speed▶) 

Trvs       0mm◀ 

M-Kick   400mm 

S-Kick   300mm 

P0Wait      ◀ 10% ▶ 

Trvs       0 <    0 

M-Kick     0 <  400 

S-Kick     0 <  300 
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4.1.10  Configuração de velocidade 
(1) Explicação de Configuração de velocidade 
Configuraa a velocidade de movimento do robô durante a operação automática. 

 

 

 

 

 

 

NO Velocidade Valor Padrão Explicação 

S0 Wait 80% Velocidade de movimentar para posição de espera. 

S1 TakeOut 80% Velocidade de movimentar para posição de efusão. 

S2 KickRtn 80% Velocidade de movimentar para posição de regresso. 

S3 SArmOff 
80% Velocidade de movimentar para posição de liberação de 

corredor. 

S4 Reject 80% Velocidade de movimentar para posição de prod. c/falha 

S5 NipPoint 80% Velocidade de movimentar para posição de nipper. 

S6 MArmOff 
80% Velocidade de movimentar para posição de liberação de 

produto. 

S7 OutWait 80% Velocidade de movimentar para posição de espera externa

 

(2) Função de cada botão em ‘Entrada de Velocidades’ 
NO Botão Conteúdo 

1 
 

Movimente ‘◀’ para escolher um item. 

2 
 

Migrar para a tela de entrada de números 

3 
Teclas 

numéricas 

Entrar com o valor de velocidade. O valor de velocidade piscará e passível de 

entrar. 

4 
 

Cancelar a entrada. 

5 
 

Salvar o conteúdo da entrada. O valor de velocidade acesará e finalizará o 

processo de entrada. 

6 
 

Migrará para a tela de operação manual, se migrou dela para a tela de entrada 

de velocidade. 

7 
 

Migrará para a tela de operação automática, se migrou dela para a tela de 

entrada de velocidade. 

 

 

 

 S0 Wait       80%   ◀

 S1 TakeOut   80% 

 S2 KickRtn    80% 

Speed(Pos◀) 30



 

4. Método de Operação  

76 Manual de Instruções VECT & MAX 

 

(3) Configuração de velocidade com entrada de velocidade. 
 

Configurar a velocidade de movimentação à posição de espera como 100%. 

  
 PASSO 1 

Aperte e ao mesmo tempo, migrando para a tela de 

entrada de números. 

  PASSO 2 

Aperte  migrando para a tela de entrada de velocidades. 

  PASSO 3 

Aperte as teclas  consecutivamente para deixara 

velocidade de movimentação à posição de espera de 100%e, para 

salvar, aperte . 

  PASSO 4 

Aperte  para movimentar à tela de operação manual. 

  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Traverse  0 

MainKick  400 

SubKick  300 

Manual ◀10%▶ 30 

 

 S0 Wait       80%  ◀ 

 S1 TakeOut   80% 

 S2 KickRtn    80% 

Speed(Pos◀) 30 

 

S0 Wait      100%  ◀ 

 S1 TakeOut   80% 

 S2 KickRtn    80% 

Speed(Pos◀) 30 

 

Traverse  0 

MainKick  400 

SubKick  300 

Manual ◀10%▶ 30 

P0Wait      (Speed▶) 

Trvs       0mm◀ 

M-Kick   400mm 

S-Kick   300mm 
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4.5 Operação automática 
(1) Explicação de operação automática 
Opera todas as etapas em seguidas..  

Apertando  aparecerá a tela de ‘Mensagem Automática’ e, apertnado  novamente, fará 

movimento à posição inicial e entrará em operação automática. 

 (O robô se movimentará à posição de espera externa se for configurada a espera externa.) 

 

 

 

 

 

[Mensagem automática]               [Tela de operação automática] 

 

(2) Função de cada botão em ‘Operação automática’ 
NO Botão Conteúdo 

1 
 

Conclui e finaliza todas as atividades e redireciona à tela de ‘operação 
manual’. 

2 
 

Redireciona à tela de ‘modo’. O modo é para apenas consulta e não 
reconfigurável. 

3 +  Mudar para a tela de ‘entrada’. 

4 
 

Mudar para a tela de ‘timer’. 

5 +  Mudar para a tela de ‘contagem’. 

6 +  Mudar para a tela de ‘entrada de números’. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

> D o w n  

 T a k e O u t P o i n t  

E j e c t o r F w d  

AutoMod 30 A P r e s s A u t o b u t t o n  

t o  o p e r a t e  A u t o  

O p e r a t i o n .  
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4.6 Verificar log de erros 
(1) Verificar log de erros 

 Pode verificar os erros ocorridos anteriormente. 

 

 

 

 

 

 

(2) Função de cada botão em ‘log de erros’ 
NO Botão Conteúdo 

1 
 

Movimenta entre as mensagens de erro. 

2 
 

Migrará para a tela de operação manual, se migrou dela para a tela de 

contagem. 

3 
 

Migrará para a tela de operação automática, se migrou dela para a tela de 

contagem. 

 

(3) Verificação de log de erro 
  

 PASSO 1 

Aperte e , tanto na operação manual quanto na 

automatic, para migrar para a tela de log de erros. 

  PASSO 2 

Aperte ou para achar o erro de interesse. 

  PASSO 3 

Aperte  para movimentar à tela de operação manual. 

Aperte  para movimentar à tela de operação automática. 

 

 

 

 

                 1/40 

0 6 / 0 4 / 1 5 

  13:11:25 

  1 5 2 R o t a t e E r r 

ErrLog 

1/40 

0 6 / 0 4 / 1 5 

  13:11:25 

  1 5 2 R o t a t e E r r 

ErrLog 

                 2/40 

0 4 / 0 4 / 1 5 

  04:12:26 

  1 6 1 Chuck Fail 

ErrLog 
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4.7 Verificação da informação sobre versão 
(1) explicação da informação sobre versão 

 Pode verificar a informação sobre a versão do programa do robô. 

 

 

 

 

 

 

(2) Função de cada botão em ‘Informação sobre versão’ 
NO Botão Conteúdo 

1 
 

Migrará para a tela de operação manual, se migrou dela para a tela de 

informação sobre versão. 

2 
 

Migrará para a tela de operação automática, se migrou dela para a tela de 

informação sobre versão. 

 

(3) Verificar a informação sobre versão. 
  PASSO 1 

Aperte e ao mesmo tempo, tanto na operação manual 

quanto na automática, para migrar para a tela informação sobre 

versão. 

  PASSO 2 

Aperte  para movimentar à tela de operação manual. 

Aperte  para movimentar à tela de operação automática.. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Version 

 TP  V 0 1 . 0 0 

 SC V 0 1 . 0 0 

Version 

 TP  V 0 1 . 0 0 

 SC V 0 1 . 0 0 
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4.8  Cancelamento de erro 
(1) Explicação de erro 
Mostra o erro corrente e a solução. 

 

 

 

 

 

 

(2) Função de cada botão em ‘Erro’ 
NO Botão Conteúdo 

1 

 

 Apertando uma vez o alarme é cancelado e, mais uma vez, fecha a janela de 

mensagem. 

 

(3) Cancelamento de erro 
  PASSO 1 

Apertando , o alarme é cancelado. 

  PASSO2 

Apertando , a janela de mensagem desaparece. 

 

 

4.9 Alternação de línguas 

Apertando e  ao mesmo tempo, alternar-se-á entre as línguas coreana e inglesa. 

 

 

 

 

 

 

 

                 

1 5 2  C h u c k R o t a t e

C h e c k  C h u c k  

R o t a t e  X 0 1 4  

Error 30 

                 

1 5 2  C h u c k R o t a t e  

C h e c k  C h u c k  

R o t a t e  X 0 1 4  

Error 30 
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4.10 Configuração da produtora (A/S incluso)  

Ligar com  apertada 

NO Tela Modo Ord. Seleção e 

padrão 

Conteúdo Etc. 

1 

TrvsLimit      -00mm

           0000mm

M-KickLim   0000mm

S-KickLim   0000mm
 

Limit for 

Traverse
  Definição de limite de 

andamento em direção-. 

 

  Definição de limite de 

andamento em direção+. 

 

2 M-

KickLim 

  Definição de limite de 

avanço/regresso do produto 

em direção +(direção- é 0).  

 

3 S-

KickLim 

  Definição de limite de 

avanço/regresso do corredor 

em direção +(direção- é 0).  

 

4 

 

FleeLimit   Definição de limite de 

andamento dentro da fôrma. 
 

5 Traverse

Origin 

  Distância entre ponto inicial de 

andamento e ponto zero. 
 

6 Main Arm

Origin 

  Distância entre ponto inicial de 

produto e ponto zero. 
 

7 Sub Arm

Origin 

  Distância entre ponto inicial de 

corredor e ponto zero. 
 

8 

 

Safety NoUse(default) Não se usa.  

② Use Se este sinal for desligado 

antes de descer da posição de 

liberação de produto, a 

descida é proibida e 

aparecerá o erro de 

aproximação no alcance de 

trabalho. Cancelamento com 

tecla C. 

 

9 Auto 

Input 

① NoUse 

(=default) 

Sem sinal de entrada 

totalmente automática. 
 

② Use Receber sinal de entrada 

totalmente automática. 
 



 

4. Método de Operação  

82 Manual de Instruções VECT & MAX 

10 Take Out 

Fail 

① Use 

(=default) 

Não manda o sinal de erro de 

efusão ao injetor. 
 

② NoUse Manda o sinal de erro, quando 

ocorrer algum erro e houver 

falha na efusão de 

produto/corridor, ao injector. 

 

11 IMM 

Alarm 

① NoUse 

(=default) 

Sem sinal de alarme do 

injetor. 
 

② Use Recebendo o sinal de alarme 

do injetor, o robo dispara o 

alarme. 

 

12 

IMRejec         NoUse

DelErrLog         No

AllDelMold        No

Time      00:00:00
 

IMM 

Reject 

① NoUse 

(=default) 

Não verifica o sinal de produto 

incompleto do injetor. 

 
② Use Verificando o sinal de produto 

incompleto, se for positive, 

despeja os produtos com falha 

na posição determinada. 

13 Total 

Mold 

Delete 

① No 

(=default) 

As formas não são deletadas 

mesmo teclando enter. 
 

② Yes Apertando enter, todas as 

fôrmas são removidas. 
 

14 Delete 

Error Log

① No 

(=default) 

Os logs de erros não são 

deletados mesmo teclando 

enter. 

 

② Yes Apertando enter, todas os logs 

de erros são removidas. 
 

15 Time   Configura a hora do robô. 

Hora/minutes/segundos. 
 

16 

 

Date   Configura a data do robô. 

AA/MM/DD 
 

17 Find 

Error 

  Tempo máximo de deteção de 

erro. 
##.#s 

18 Eject 

Forward

① NoUse 

(=default) 

Não verifica se o avanço do 

ejetor é completado. 
 

19 ② Use Verifica se o avanço do ejetor 

é completado. 
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Cutting 

Time 

  Tempo de ordem de corte . 

Pode configurar de 0.1s até 

9.9s. 
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5.1 Configuração 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

①. Descida 

②. Posição de efusão 

③. Chuck ligado 

④. Projeção de ejetor 

⑤. Posição de regresso 

⑥. Subida 

⑦. Posição de liberação de corredor 

⑧. Liberação de corredor 

⑨. Posição de liberação de produto 

⑩. Rotação  

⑪. 2ª descida 

⑫. Liberação de produto 

⑬. 2ª subida 

⑭. Retorno da rotação 

⑮. Posição de efusão 

 

 

① 

② 
③ 

④ 

⑤ 

⑥ 

⑦ 

⑧ 

⑨ 

⑩ 

⑪ 

⑫ 

⑬ 

⑭ 

⑮ 
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5.2 Iniciar 

 

5.3 Mudar para posição de espera 
 

 

 

 

 

  Passo 3 

Apertando , todos os eixos se movimentarão para a sua posição 

e,apos o término, migrará para a tela de operação manual. 

  Passo 4 

Aperte e  ao mesmo tempo, migrando para a tela de 

procura de fôrma. 

 

 

 

  STEP 1 
Ligar a máquina. 

  
 STEP 2 

Após aparecer a tela de logo, migrará para a tela de reiniciação. 

    VECT Ver 1.00 

Antes de mover para a posição de espera, verifique se o robô esta 

numa posição segura. Em caso contrário, utilize o botão de modo 

manual para movê-lo para posição segura. 

M o v e  a r m  s a f e  

P r e s s   f o r W a i t  

S +  f o r  O r i g i n  

MSpeed   ◀ 10% ▶ 

 

Traverse  0 

MainKick  350 

SubKick  250 

Manual ◀10%▶ 30 
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5.4 Criação de arquivo de fôrma. 
  Passo 5 

Aperte  migrando para a tela de gerenciamento de fôrma. O 

cursorse localizará na fôrma 0. 

  Passo 6 

Com o cursor na fôrma 0, aperte , migrando para a tela de modo. 

  Passo 7 
[Configurar o modo de rotação para a rotação pós-andamento] 

Aperte  até encontrar opção adequada. 

  Passo 8 
Aperte  até encontrar a opção ‘rotação pós-andamento’ e aperte 

 para completer a configuração.. 

  Passo 9 

Aperte . 

Após ser reiniciado, migrará para a tela de nova fôrma. 

  Passo 10 
[Configurar o número da fôrma para 30] 

Aperte  para apagar o número da fôrma e aperte  para 

colocar novo número de fôrma. Salve a configuração com a tecla e, 

finalmente, o cursor que estava piscando acenderá. 

 

 

>  0 NEW MOLD 

01 SUB L 

02 SUB U 

MoldMgr 06 

ArmSet       M&S     ◀ 

Method      Vacuum 

ChuckOk      Use 

OutWait      NoUse 

MArmTk      Clamp    

SArmTk      Nozzle   

EOATRot     BefoT   ◀

MArmOff      Off 

 

Input 

Mold number 

0 

MoldNo 06 

 

 

07 FILE07 

NewMold 06 VX400

 

 

30 FILE07 

NewMold 06 VX400
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  Passo 11 
[Configurar o nome da fôrma como A] 

Apertando  posicione o cursor na primeira letra do nome da fôrma e, 

apertando , deleta “FILE01”. Aperte e/ou para selecionar 

“A” e, após disso, aperte  para salvar o nome da fôrma.  

Apertando o botão  sera criado o arquivo de fôrma e migrará para a 

tela de operação manual. 

 

5.5 Posicionamento 

  

 

 

  Passo 12 
[Mudar para a tela de entrada de números] 

Apertando e  ao mesmo tempo, migrará para a tela de 

entrada de números. 

  Passo 13 
[Mudar para a tela de entrada de números] 

Para posicionar em ‘jog’, aperte e  ao mesmo tempo para 

migrar para a tela de entrada de jog. 

p.espera externa 

p.liberação de produto 

p. espera 

p.regresso 

p. efusão 

p.lib.corredor

p.nipper 

p.produto c/falha 

p.efusão
p. espera 

p.regresso 

 

 

30  

NewMold 

A 

 

 

Traverse  0 

MainKick  350 

SubKick  250 

Manual ◀10%▶ 30 

 

Traverse  0 

MainKick  350 

SubKick  250 

Manual ◀10%▶ 30 

P0Wating    (Speed▶) 

Trvs         0mm   ◀ 

M-Kick       0mm 

S-Kick       0mm 
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  Passo 14 
[Configuração de posição de espera] 

Movimente ao lugar esperado que a fôrma se abra,  

utilizando + ou +  para avanço/regress de 

produto e + ou +  para avanço/regress de 

corredor. 

Aperte  para confirmer o valor atual para configurado. 

* Para alterar a velocidade de operação manual,aperte  ou . 

Pode selecionar entre 30%, 20%, 10%, 5% da velocidade original e 

distâncias 10mm, 1mm. 

  Passo 15 
Aperte  para migrar para a tela de configuração de posição de 

efusão. 

  Passo 16 
[Configuração da posição de efusão] 

Aperte, para movimentar a uma posição que possa fazer efusão de 

produto e corredor, para subida/descida de produto e, , 

para subida/descida de corridor. Após disso,  

Aperte + ou + para avanço/regress do produto, 

+ ou + para avanço/regresso do corridor. 

Aperte para configurar o valor atual. 

  Passo 17 

Aperte , migrando para a tela que possa configurar a posição de 

regresso. 

P1TKO       ◀ 10% ▶ 

Trvs     0 < 0 

M-Kick 500 < 500 

S-Kick 200 < 200 

P0Wait      ◀ 10% ▶ 

Trvs       0 <    0 

M-Kick     0 <  350 

S-Kick     0 <  250 

P0Wait       ◀ 10% ▶ 

Trvs       0 <    0 

M-Kick   400 <  400 

S-Kick   300 <  300 

P1TKO       ◀ 10% ▶ 

Trvs     0 < 0 

M-Kick 450 < 400 

S-Kick 250 < 300 
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  Passo 18 
[Configuração de posição de regresso] 
A uma posição de regresso de produto/corredor após efusão, 

Aperte + ou + para avanço/regresso de produto 

+ ou +  para avanço/regresso do corredor 

Aperte para configurar o valor atual. 

  Passo 19 

Aperte , migrando para a tela que possa configurar a posição de 

liberação de corredor.. 

  Passo 20 
[Configuração de liberação de corredor] 
A uma posição de liberação de corredor   

Aperte  para subida/descida de produto, para 

subida/descida de corredor e, após disso, Aperte ou  para 

avançar o andamento. Aperte  para salvar o valor atual. 

  Passo 21 

Aperte  até encontrar a tela que possa configurar a posição de 

abertura de produto. 

  Passo 22 
[Configuração de posição de abertura de produto] 

Aperte ou  para direcionar o andamento em direção do 

ponto de liberação de produto e, após disso, 

Aperte + ou + para avanço/regresso de produto 

+ ou +  para avanço/regresso do corredor 

Aperte  para salvar o valor atual. 

Aperte  para migrar para a tela de operação manual. 

 

P7MArmOf   ◀ 10% ▶ 

Trvs   1600 <1600 

M-Kick 600 <600 

S-Kick 100 <100 

P2KickRt    ◀ 10% ▶ 

Trvs     0 < 0 

M-Kick 350 < 500 

S-Kick 250 < 200 

P2KickRt    ◀ 10% ▶ 

Trvs     0 < 0 

M-Kick 400 < 400 

S-Kick 300 < 300 

P3SArmOf   ◀ 10% ▶ 

Trvs   1000< 0 

M-Kick 350 < 400 

S-Kick 250 < 300 

P3SArmOf   ◀ 10% ▶ 

Trvs   1200 <1200 

M-Kick 400  < 400 

S-Kick 300  < 300 
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5.6 Configuração velocidade  
  Passo 23 

[Configurar a velocidade de posição de efusão para 100%] 

Mudar para a tela de entrada de números, apertando e  ao 

mesmo tempo. 

  Passo 24 
Aperte  para migrar para a tela de entrada de velocidade.  

  Passo 25 

Aperte  para posicionar ‘◀’ no local de efusão. 

  Passo 26 

Aperte  consecutivamente para entrar com a 

velocidade de posição de efusão e salve apertando .Finalmente, 

aperte  para migrar para a tela de operação manual. 

5.7 Configuração de Timer 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

NO Padrão Nome 

T1 0s Kick Delay 

T2 0s Chuck  Delay 

T3 0s Kick Delay 

T4 0s Up  Delay 

T5 0.5s Sub Arm Off  Delay 

T6 0.3s Main Arm Off  Delay

T7 0.3s 2Up Delay 

T13 5s Conveyor 

T1 

T5 

T3 

T2 

Laod corredor 

lado produto 

T6 

T7 

Transporte 

T13 

ejetor 

T4 

T5 

 

Traverse  1600 

MainKick  600 

SubKick  100 

Manual ◀10%▶30 

P0Waiting     (Speed▶)

Trvs        0mm◀

M-Kick    400mm 

S-Kick    300mm 

 

 S0 Wait        80%  ◀

 S1 TakeOut    80% 

 S2 KickRtn     80% 

Speed  (Pos◀) 30

 

 S0 Wait        80%   

 S1 TakeOut   100%   ◀ 

 S2 KickRtn    80% 

Speed (Pos◀) 30
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  Passo 27 
[Após migrar para a tela de contagem, configurar adiamento T1 

avanço para 0.3s] 

Aperte  para migrar para a tela de timer.  

  Passo 28 

Aperte , localizando ‘<’ em avanço. 

  Passo 29 

Aperte  para entrar 0.3s e  para salvar a entrada. 

 

  Passo 30 

Aperte  para migrar para a tela de operação manual. 

 

 

5.8 Operação de passos 
  Passo 31 

Aperte para verificar que as etapas estão configuradas corretamente 

e faça uma operação de passos.  

  Passo 32 

Aperte , ativando cada passo e verifique se estão configurados 

corretamente. Após disso, aperte  para mudar para operação 

manual. 

 

Down 

Kick 

ChuckON 

StepRun 30 A 

 

 >T0 Down   0.0 < 0.0 

T1 Kick     0.0   0.0 

T2 Chuck   0.0   0.0 

Timer A 30 

 

Traverse  1600 

MainKick   600 

SubKick  100 

Manual ◀10%▶30 

 

 T0 Down   0.0 0.0 

>T1 Kick    0.0 < 0.0 

T2 Chuck  0.0 0.0 

Timer A 30 

 

Traverse  1600 

MainKick  600 

SubKick  100 

Manual ◀10%▶30 

 

T0 Down    0.0 0.0 

>T1 Kick    0.3 < 0.3 

T2 Chuck   0.0 0.0 

Timer A 30 
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5.9 Operação automática 
  Passo 33 

Aperte , migrando para a tela de mensagem automatic. 

 

  Passo 34 

Aperte  novamente para mudar para tela de operação automática e 

se iniciara esta operação.  

  Passo 35 

Apertando , finalize a etapa corrente e suspende a operação, 

mudando para a tela de operação manual. 

 

 

 P r e s s  A u t o 

B u t t o n  t o 

O p e r a t e  A u t o 

M o d e. 

 

Traverse  1600 

MainKick  600 

SubKick  100 

Manual ◀10%▶30 

 

> D o w n  

 T a k e O u t P o i n t  

E j e c t o r F w d  

AutoMod 30 A 



 

 

 

 



 

 

 

 

 

6 Erros 
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6.1 Tela de mensagem de erro 
Mostra o erro e sua solução. 

 

 

 

 

 

Ao ocorrer erro, dispara o alarme e a mensagem de erro é mostrada. 

Apertando  uma vez, o alarme pára de disparar e, apertando  mais uma vez, a mensagem de 

erro desaparece. 

6.2 Lista de erros 
6.2.1 Sobre eixo de motor 

NO Nome Causa Solução 

48 TrvsCWLimt Eixo de andamento imobilizado por causa

do limite CW. 

Movimentar robô em direção 

contrária a proposta. 

49 MKickCWLimit 

 

Eixo de avanço/reg.prod. imobilizado por

causa do limite CW. 

50 SKickCWLimit 

 

Eixo de avanço/reg.corred imobilizado por

causa do limite CW. 

55 TrvsCCWLimt Eixo de andamento imobilizado por causa 

do limite CCW. 

56 MKickCCWLimi Eixo de avanço/reg.prod. imobilizado por

causa do limite CCW. 

57 SKickCCWLimi 

 

Eixo de avanço/reg.corred imobilizado por

causa do limite CCW. 

64 TraverOrigin Erro em procurar pto zero de andamento. Verificar o painel de toque. 

71 TrServoOnFai Não consegue ligar  drive do andamento..1. Reiniciar, apertando o botão 

‘confirmar’ na janela de 

mensagem. 

2. Conectar firmemente o conector 

de conexão entre drive de 

andamento e controlador. 

72 MKServoOnFai Não consegue ligar  drive do Produto.. 

73 SKServoOnFai Não consegue ligar  drive do Corredor... 

 

Código de erro Nome do erro 

Solução do erro 

                 

152    ChuckRotate 

C h e c k   C h u c k. 

R o t a t e  X 01 4  

Error 30 A 
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NO Nome Causa Solução 

80 TrServoAlarm 

 

1. Sobrecarregamento do motor 

2. Hipertensão do motor 

3. Falha no conector de encoder 

4. Falha na alimentação de motor 

5. Choque com a máquina 

1. Verifique o código de drive do 

motor servo. 

2. Em caso de 

sobrecarregamento, é um 

problema relacionado a falha 

de instrução. Portanto, 

desligue a máquina e reinicie 

após 10 s. 

81 MKServo Alarm 

 

82 SKServoAlarm 

 

97 ROBOT E-Stop 

 

Parada de motor pelo botão de

emergência. 

Remova a causa de parada 

emergencial e gire o botão de 

emergência. 

98 IMM E-Stop 

 

Parada emergencial do injetor Remova a causa de parada 

emergencial e gire o botão de 

emergência. 

 

6.2.2 Sobre a pressão aérea 
NO Nome Causa Solução 

130 SUpDnSame ais do sensor de subida e de descida do

corredor são entrados ao mesmo tempo.

Verifique os sinais do sensor de 

subida e de descida do 

corredor. 

131 MUpDnSame ais do sensor de subida e de descida do

produto são entrados ao mesmo tempo.

Verifique os sinais do sensor de 

subida e de descida do 

produto. 

132 RotateSensor ais do sensor de rotação e retorno da

rotação são entrados ao mesmo tempo.

Verifique os sinais do sensor de 

rotação e retorno da rotação.. 

133 SwivelSensor ais do sensor de revolução e retorno da

revolução são entrados ao mesmo

tempo. 

Verifique os sinais do sensor de 

revolução e retorno da 

revolução.. 

134 SubArmUpOk al do sensor de subida completa do

corredor desaparece mesmo sem fazer

descida de subida/descida do corredor.

1. Verificar a entrada 

correspondente em 

Entrada/Saída.. 

2. Verificar o painel de toque. 

3. Verificar o sensor. 

135 Erro de subida

completa do produto 

Sinal do sensor de subida completa

do produto desaparece mesmo sem 

fazer descida de subida/descida do 

produto 
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NO Nome Causa Solução 

148 SubArmUp 1.Falta de ar 

2.Falha no toque de sensor 

3.Falha no sensor 

4.Falha no cabo de sinal 

1. Verificar unidade de pressão de ar.

2.Verificar a entrada correspondente 

em Entrada/Saída. 

3. Verificar o painel de toque. 

4.Verificar o sensor.  

5. Após solucionar, reiniciar a 

máquina. 

149 SubArmDown 

150 MainArmUp 

151 MainArmDown 

152 ChuckRotate 

153 RotateReturn 

154 Swivel 

155 SwivelReturn 

156 M-SafetyBwd 

157 S-SafetyBwd 

 

6.2.3 Sol valve 
NO Nome Causa Solução 

160  VacuumFail 1.Falha na aspiração de produto

2.Falha no controle de

sensibilidade do sensor de

aspiração 

3.Falha na placa de aspiração  

1. Abrindo a porta de segurança, a 

mensagem de erro é cancelada. Após 

solucionar o problema, se fechar a 

porta, reinicia automaticamente. 

2.Reconfigurar a sensibilidade do 

sensor de aspiração. 

3. Troca de placa. 

161  ChuckFail 1. Falha na ação de chuck 

2. Flha no toque do sensor de

chuck 

3. Falha no sensor 

1. Abrindo a porta de segurança, a 

mensagem de erro é cancelada. Após 

solucionar o problema, se fechar a 

porta, reinicia automaticamente. 

2. Reconfigurar a posição de toque do 

sensor. 

3.Trocar o sensor. 

163  MArmGripFail 1. Falha na ação da pinça de

corredor. 

2. Falha na localização do

sensor da pinça. 

3. Falha no sensor. 

1. Abrindo a porta de segurança, a 

mensagem de erro é cancelada. Após 

solucionar o problema, se fechar a 

porta, reinicia automaticamente. 

2. Reconfigurar a posição de toque do 

sensor. 

3.Trocar o sensor. 
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6.2.4 Sobre falha na máquina 

6.2.5 Sobre interligação 
202 MoldOpenOk Quando o sinal de abertura da 

fôrma completa é interrompido 
momentaneamente quando a 
pedra de efusão estiver na 
posição de efusão do lado produto 
e lado corredor. 

Reinicie a máquina. 

6.2.6 Falha no controle 
NO Nome Causa Solução 

208 ArmIsNotUp Tenta mexer o eixo de andamento 

sem completar a subida. 

Verifique a mensagem e levante 

subida/descida dos lados 

produto/corredor. 

209 NoMotionArea Ocorre quando o robô tenta 

movimentar para uma região 

impossível de se mover. 

Verifique a mensagem e se mova 

para outra direção. 

210 OverLimit Falha na configuração de palheta.. Configurar o número e pitch 

novamente. 

213 WorkingRange Entrada dentro do alcance da 

operação do robô, durante a 

operação. 

Ir para fora da grade de segurança.

214 NoMoldOpen. Tenta se mover sem o sinal do sensor 

de abertura da fôrma(operação 

manual) 

Faça o injetor abrir a fôrma e, após 

disso, mova o robô dentro da 

fôrma. 

223 SafeDoorStop Durante operação automática, a porta 

de segurança é aberta. 

Fechar a porta. 

 

NO Nome Causa Solução 

176 SCInitiError 1. Barulho 

2. Erro de programação 

1. Reiniciar 

2. Entrar em contato conosco 

178 OriginFail 

(Touch Plate : Origin

Sensor Touch Plate ) 

1. Falha na configuração da placa de

toque 

2. Falha no sensor da placa de toque 

3. Parafuso de corredor solto 

4. Cinto de corredor danificado 

1. Reconfiguração da placa de 

toque 

2. Troca de sensor de placa de 

toque 

3 . Fechar parafuso de corredor 

4. Trocar cinto de corredor 

179 DownProhibit 1. Falha no sensor anti-queda 

2. Parafuso de corredor solto 

3. Cinto de corredor danificado 

1. Troca de sensor anti-queda 

2. Fechar parafuso de corredor 

3. Trocar cinto de corredor 
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6.2.7 Anormalidade na configuração. 
NO Nome Causa Solução 

231 OverFileNum O arquivo de fôrma está cheia e é

impossível criar novo arquivo. 

Deleta os arquivos inúteis. 

236 SC InfoError A versão do cartão de SC é

incompatível. 

Entre em contato conosco. 

6.2.8 Outros 
NO Nome Causa Solução 

224 SpeedError Informação de velocidade

incorreta 

Entre em contato conosco. 

225 Origin Sensor Tentativa de procura de home sem

o sensor de home. 

226 EncorderFail Tentativa de procura de home sem

configuração de encoder Z. 

227 KeypadFail Operação de tecla incorreta. 

228 FileLoadFail Número de arquivo incorreto. 

229 ComCodeFail Código de comunicação incorreto.
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A. .Especificação 
Alimentação Modo de controle Pressão aérea 

Fase singular, AC220V 50/60Hz Controle pelo Micro Computador de 0.5 até 0.6 Mpa 

 

Formato 
Máquina de 

formação sujeita 

Stroke de corredor 
(mm) 

Stroke de 
avanço 
(mm) 

Stroke de 
regresso 

(mm) 

Consumo 
de ar 

(Nl/cycle) 

Qt. máxima de 
ar permitida 

(kg) 
(C/Chuckhead)

Tensão 
máxima 

Padrão L Type LL Type Prod. Corr. Prod. Corr.

VECT-V-100S 
Abaixo de 100 ton 1300 1500 1700

651 - 
700

- 20 

5 

Fase singular 
AC220V 

S:5A(Max.)
D:6A(Max.)

VECT-V-100D 525 525 750 27 

VECT-V-200S 
Abaixo de 200 ton 1500 1700 1900

651 - 
800

- 22 

VECT-V-200D 525 525 850 29 

VECT-V-300S 
Abaixo de 300 ton 1500 1700 1900

831 - 
950

- 24 

VECT-V-300D 705 705 950 32 

VECT-V-400S 
Abaixo de 400 ton 1700 2000 - 

1025 - 
1100

- 38 
10 

VECT-V-400D 850 850 1100 45 

VECT-V-600S 
Abaixo de 600 ton 2000 2500 - 

1038 - 
1300

- 75 
15 

VECT-V-600D 890 890 1300 93 

VECT-V-800S 
Abaixo de 800 ton 2500 3000 - 

1090 - 
1600

- 155 
20 

Fase singular 
AC220V 

S:6A(Max.)VECT-V-800D 970 970 1600 180 

VECT-V-1300S 
Abaixo de 1300 

ton 
3000 3500 - 1590 - 1800 - 165 30 

Fase trípla 
AC220V 

S:7.5A(Max.)

VECT-V-2000S Abaixo de 2000 
ton 

3500 4000 - 1750 - 2100 - 220 40 
Fase trípla 
AC220V 

S:15A(Max.)
VECT-V-2500S Abaixo de 3000 

ton 
4000 4500 - 

1750 - 2500 - 220 40 

VECT-V-3000S 2100 - 3000 - 220 70 

VECT-400S 
Abaixo de 400 ton 1700 2000 - 

951 - 
1100

- 
7 5 Fase singular 

AC220V 
S:10A(Max.)
D:13A(Max.)

VECT-400D 825 825 1100

VECT-600S 
Abaixo de 600 ton 2000 2500 - 

1085 - 
1300

- 
16 10 

VECT-600D 910 910 1300

VECT-800S 
Abaixo de 800 ton 2500 3000 - 

1218 - 
1600

- 
22 15 Fase singular 

AC220V 
S:12A(Max.)
D:15A(Max.)

VECT-800D 1070 1070 1600

VECT-1300S Abaixo de 1300 
ton 

3000 3500 - 
1572 - 

1800
- 

35 20 
VECT-1300D 1450 1450 1800

VECT-2000S 
Abaixo de 2000 

ton 
3500 4000 - 1710 - 2100 - 56 30 

Fase trípla 
AC220V 

S:16A(Max.)

VECT-3000S 
Abaixo de 3000 

ton 
4000 4500 - 2070 - 3000 - 152 40 

Fase trípla 
AC220V 

S:26A(Max.)
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Formato 
Máquina de 

formação sujeita 

Stroke de corredor 
(mm) 

Stroke de 
avanço 
(mm) 

Stroke de 
regresso 

(mm) 

Consumo 
de ar 

(Nl/cycle) 

Qt. máxima de 
ar permitida 

(kg) 
(C/Chuckhead)

Tensão 
máxima 

Padrão L Type LL Type Prod. Corr. Prod. Corr.

MAX-600S 
Abaixo de 600 ton 2000 

- - 1128 - 
1300

- 26 
5 Fase singular 

AC220V 
S:6.5A(Max.)
D:8A(Max.)

MAX-600D - - 993 993 1300 35 

MAX-800S 
Abaixo de 800 ton 2500 

- - 1342 - 
1600

- 42 
10 

MAX-800D - - 1149 1149 1600 51 
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B. Medidas externos 
B.1Medidas externos da série VECT-V  

A
B C D E

 
 

 

 

 

 

(unidade: mm) 

A B C D E H I J K L M N O P Q R S T U VF G

(   ): L TYPE,   [ ]: LL TYPE 

2407
672 235

420

260 1292 596 165
651

1025

1038

1090

40

70

145

150

50 116 525 525 330 520
300 500 530 1135 691

166

254 846 632 1567 1095
245

310 990 752 1703 1183
293

390 1210 927 1874 1290
322

375 1425 1092 2410 267 1857

420
1680

1197 2980 500 2250
2080

485 2515 1397 3355 492 2592

73 172 850 850 340 760

71 222 890 890 346 954

49 273 970 970 420 1180
1590

1750

2100

2687 592 395 179 1620 636 205

3082 632 2000 450 284 1930 655 223

3812 792 2500 520 455 2320 680 255

4463 820 3000 520 2640 726 270123

5510
1055

3500 806 3070
866 320

149
6010 786 3250166
5960 1100

4000
860 3875 890 340

(2607)
2807

1500
(1700)
1900

1700
(2000)(2987)

(2500)(3582)

(3000)(4312)

(3500)(4963)

(4000)(6010)

(6510)
(4500)

(6460)

Model

2407
672 235 260 1367 596 165

831 40
50 116 705 705 330 620

300 650 530 1315 871
166

(2607)
2807

1500
(1700)
1900

2207
672 235 260 1232 596 165

651 40
50 116 525 525 330 420

300 400 530 1135 691
166

(2407)
2607

1300
(1500)
1700

VECT-V-200S
VECT-V-200D

VECT-V-400S

VECT-V-600S

VECT-V-800S

VECT-V-1300S

VECT-V-2500S

VECT-V-3000S

VECT-V-2000S

VECT-V-400D

VECT-V-600D

VECT-V-800D

VECT-V-300S
VECT-V-300D

VECT-V-100S
VECT-V-100D

 
O Conteúdo deste tabela pode mudar sem aviso prévio, para pesquisa.   * (   ) é TIPO L. 
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B.2 Medidas externos da série VECT 
A

B C D E

 
 

 

 

 

 

(unidade: mm) 

A B C D E H I J K L M N O P Q R S T U VF G

(   ):  L TYPE

951

1085

1218

40

70

145

300 800 530 1435 991
166

254 1046 632 1627 1155
245

310 1290 752 1883 1363
293

390 1410 927 2320 200 1772

375 1725 1092 2530 267 1977

420 2580 1197 3300 500 2570

50 116 825 825 330 770

73 172 910 910 340 960

71 222 1070 1070 346 1254
1572

1710

2070

2587 672 215 260 1472 596 165

3007 592 2000 415 179 1740 636 205
420

3562 632 2500 430 284 2110 655 223

4292 792 3000 500 2440 680 255

4988 820 3500 545 2820 726 270123
5990 1055 4000 786 3490 866 320

1700
(2000)(3087)

(2500)(3507)

(3000)(4062)

(3500)(4792)

(4000)(5488)

(4500)(6490)

Model
VECT-400S

VECT-600S

VECT-800S

VECT-300S

VECT-3000S

VECT-2000S

VECT-400D

VECT-600D

VECT-800D

149

455
VECT-300D 49 273 1450 1450 420 1380

 

O Conteúdo deste tabela pode mudar sem aviso prévio, para pesquisa.   * (   ) é TIPO L. 
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B.3 Medidas externos da série MAX 
A

B C D E

 
 

 

 

 

 

(unidade: mm) 

A B C D E H I J K L M N O P Q R S T U VF G

(   ): L TYPE 

1128

1342

55

70

88 1182 530 1653 1183
190

93 1442 632 1927 1412
263

50 140 993 993 118 1212

65 198 1149 1149 158 1507

2887 730 224 260 1618 656 165

3565 770 2500 295 284 1975 681 205
420

2000

Model
MAX-600S

MAX-800S
MAX-600D

MAX-800D

O Conteúdo deste tabela pode mudar sem aviso prévio, para pesquisa.   * (   ) é TIPO L. 
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C. Alcance de segurança 
C.1 Alcance de segurança da série VECT-V  

 

 
 

(unidade: mm) 

BA HFEDC G

(   ): L TYPE, [   ]: LL TYPE.

165
651

1025

1038

1212

50641330
500 691

846 1095

990 1183

1210 1412

1425 1857

1680
2250

2080

2515 2592

731022340

711112346

491363420
1590

1750

2100

205

2000 223

2500 255
50

3000 270
3500

320
4000

340

1500
(1700)
[1900]

1700
(2000)

(2500)

(3000)

(3500)

(4000)

(4500)

Model

165
831

50821330
650 871

1500
(1700)
[1900]

165
651

50641330
400 691

1300
(1500)
[1700]

VECT-V-200S
VECT-V-200D

VECT-V-400S

VECT-V-600S

VECT-V-800S

VECT-V-1300S

VECT-V-2500S

VECT-V-3000S

VECT-V-2000S

VECT-V-400D

VECT-V-600D

VECT-V-800D

VECT-V-300S
VECT-V-300D

VECT-V-100S
VECT-V-100D

30

300

300

300

254

310

390

375

485

420

420

 
 

FE
G H
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C.2 Alcance de segurança da série VECT  
 

 
 

(unidade: mm) 

A B HEDC GF

(   ): L TYPE

951

1085

1218

300
800 991

254
1046 1155

310
1290 1363

390
1410 1772

3751725 1977

4202580 2570

50941330

731082340

711292346
1572

1710

2070

50

165

2000 205

2500 223

3000 255

3500 270
4000 320

1700
(2000)

(2500)

(3000)

(3500)

(4000)

(4500)

Model
VECT-400S

VECT-600S

VECT-800S

VECT-300S

VECT-3000S

VECT-2000S

VECT-400D

VECT-600D

VECT-800D

VECT-300D 491723420
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C.3 Alcance de segurança da série MAX  
 

 
 

(unidade: mm) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

FE
G H



 

Anexo 

Manual de Instruções VECT & MAX 115 

D.Desenho de circuito de pressão ar 
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E. Interligação 
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Sinal de 
Robô 

Conector 
da placa 

Cor do fio MS Num. Sinal da Interligação 

Y305 16-8 Preto/Azul A EA Pto de contato emergencial do robô In 

Y304 16-7 Azul B M Pto de contato do ejetor In 

Y303 16-6 Verde C K Pto de contato proibido fechamento da fôrma In 

Y302 16-5 Marrom D I Pto de contato proibido abertura da fôrma In 

Y301 16-4 Preto E G Pto de contato efusão completa In 

GND 16-3 Violeta F 0V GND 

  14-7 Viol.Bran. G EB Pto de contato robô em emergência Out 

Y300 14-5 Lar./Preto H CY Pto de contato transporte IN 

  14-6 Verm./Pr. J CV Pto de contato transporteOut 

Entrada 
Interna 

14-8 A.Claro/Pr. K RU Sinal de utilização de robô 

GND 14-3 Azul Claro L EC Pto de contato emergência em injetor Out 

  16-15 Azul/Bran. M N Pto de contato de ejetor Out 

  16-14 V./Branco N L Pto de contato proibido fechamento de fôrma out

  16-13 Mar./Bran. P J Pto de contato proibido abertura de fôrma out 

  16-12 P/Branco R H Pto de contato efusão completa out 

P24V 16-11 Verm. S 24V 24V 

X300 14-14 Laranja T D Efusão automática -Coil (-) 

X301 14-13 Cinza U F Abertura de fôrma completa -Coil (-) 

X302 14-12 Amarelo V E Porta automática -Coil (-) 

X303 14-11 P/V W R Totalmente automático -Coil (-) 

X304 14-10 Amarelo/P X S Regresso completo do ejetor -Coil (-) 

X305 14-9 Pink Y Q Avanço completo do ejetor -Coil (-) 

내부입력 14-1 Pink/P. Z ED Pto de contato emergencial do injetor In 

  16-1 B/Amarelo a C1 Injeção automática -Coil (+) 

  16-2 Branco b C Abertura de fôrma completa -Coil (+) 

  16-9 Bran./Ver. d C2 Porta automática -Coil (+) 

  14-2 B/P e C3 Totalmente automática -Coil (+) 

  16-10 P/Amar. f C5 Regresso do ejetor completo -Coil (+) 

  14-4 B/Cinza g C4 Avanço do ejetor completo -Coil (+) 
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F. Entrada e saída  
Entrada Saída 

X000 Sensor de Aspiração do produto Y000 Aspiração do produto 
X001  Y001 Subcota 

X002 Sensor de chuck do produto Y002 Chuck do produto 

X004 Sensor de pinça do corredor Y004 Nipper 

X005 Sensor de pinça auxiliar Y005 Pinça de produto 

X006 Sensor regresso de seg. do produto Y006 Pinça de corredor 

X007 Sensor regresso de seg. do corredor Y007 Pinça auxiliar 

X008 Entrada auxiliar 1 Y008 Regularizar pitch 

X009 Entrada auxiliar 2 Y009 Avançar nipper 

X010 Sensor de descida do produto comp. Y010 Aspiração do nipper externo 

X011  Y011 Mov. vertical do corredor 

X012 Sensor de descida do corredor comp. Y012  

X013  Y013 Rotação 

X014 Sensor de rotação completa Y014 Recuperar da rotação 

X015 Sensor de revolução completa. Y015 Revolução 

X016 Sensor de painel de toque da distância Y016 Recuperar da revolução 

X017 Sensor de posição inicial da 
distância(Prevenção de queda) Y017 Regresso de segurança corredor 

X018 Sensor de posição inicial avanço/regresso 
do produto Y018 Avanço de segurança do corredor 

X019 Sensor de subida completa do produto Y019 Regresso de segurança produto 

X020 Sensor de posição inicial avanço/regresso 
do corredor Y020 Avanço de segurança do produto 

X021 Sensor de subida completa do corredor Y021 Liberação separada de vários pontos 2 

X022 Sensor de recuperação da rotação 
completa Y022 Liberação separada de vários pontos 3 

X023 Sensor de recuperação da revolução 
completa Y023 Liberação separada de vários pontos 4 

X024 Detecção de outra substância no produto Y024 Descida do produto 

  Y025 Subida do produto 
  Y028 Absorção de choque do produtor 
  Y029 Absorção de choque do corredor 
X100 Descida segura da corte/Corte completa Y100 Pedido de corte/pegar corte completo 

X101 Preparação para carregamento completo Y101 Organização para carregamento completa

X102 Formação incompleta Y102 Sinal de erro de efusão 

X104 Entrada do usuário 1 Y104 Saída do usuário 1 

X105 Entrada do usuário 2 Y105 Saída do usuário 2 
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Entrada Interligação Saída Interligação 

X300 Injeção automática Y300 Transporte 

X301 Abertura da fôrma completa Y301 Efusão completa 

X302 Fechamento seguro Y302 Interligação de abertura da fôrma 

X303 Totalmente automático Y303 Interligação de fechamento da fôrma 

X304 Regresso completo do ejetor Y304 Interligação do ejetor 

X305 Avanço do ejetor completo Y305 Alarme do robô 

X306 Alarme de injeção   
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