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1. INTRODUCAO

Equipamentos para transporte de graos sdo amplamente utilizados nas
indUstrias responsaveis pelo beneficiamento e processamento de graos. Existem
varios tipos de transportadores, cada um com caracteristicas distintas em funcao do
tipo de transporte, ou seja, horizontal, vertical ou inclinado dos grédos. Dentre o0s
equipamentos mais comuns encontrados citam-se o elevador de cagcambas, correia
transportadora e a transportador helicoidal.

O elevador de cacambas € um transportador vertical, constituido basicamente
por uma correia circular acionada por uma polia (tambor) superior e outra inferior. Na
correia sao dispostas cacambas para o carregamento dos graos.

Outra forma de transporte € a correia transportadora ou fita transportadora
horizontal, com mecanismo que possibilita a sua inclinagdo. Seu funcionamento é
realizado através de uma correia sem fim posicionada entre dois tambores. Através
da rotacdo dos mesmos a correia adquiri movimento fazendo o transporte do
produto.

Com o transportador helicoidal, o transporte horizontal ou inclinado dos gréaos é
feito através de um helicoide ou rosca sem fim com movimento giratério sobre uma
calha. Os graos séo transportados por arraste.

Segundo (MILMAN, 2002), a capacidade de processamento de uma Unidade
de Beneficiamento de Gréos podera ser profundamente prejudicada quando os
equipamentos de movimentacdo dos graos forem mal dimensionados ou mal
selecionados, visto que estes normalmente sdo equipamentos intermediarios e
responsaveis pelo escoamento do produto.

O objetivo do presente trabalho é o de desenvolver um software para auxiliar o
dimensionamento de equipamentos de transporte de graos.

2. MATERIAL E METODOS



Para o dimensionamento de equipamentos de transporte de graos muitas
variaveis devem ser observadas. Estas variaveis diferem para cada tipo de
equipamento.

Para o desenvolvimento do presente trabalho, construiu-se um programa
computacional capaz de realizar o calculo de certas incognitas Uteis para o processo
de dimensionamento dos equipamentos. O operador deve informar ao programa
alguns dados sobre o equipamento e este desenvolve assim os calculos, atraves de
modelos matematicos impostos na construgdo do programa. Inicialmente o
programa permite a escolha do tipo de equipamento que se deseja trabalhar e ao
final da operacdo o usuéario tem acesso a alguns parametros como poténcia de
acionamento do equipamento, rotacao da polia e velocidade linear, dentre outros.

Os modelos matematicos utilizados para os calculos foram baseados em
MILMAN (2002) e SARKIS (1990). Cada tipo de equipamento segue uma rotina de
calculo distinta. Em Elevadores de Cagamba, calcula-se a rotagdo da polia superior,
velocidade linear e poténcia de acionamento. Em correias transportadoras calcula-se
a capacidade e, a seguir, as poténcias referentes & movimentacdo da correia e
movimentacdo da carga de grdos, além da poténcia necessaria para vencer o
desnivel e descarga dos grdos, caso seja necessario. Em roscas transportadoras,
inicialmente calcula-se a capacidade de transporte do produto e, apds, a poténcia
absorvida pela rosca e pelo motor elétrico. Eventualmente algumas tabelas servem
de ajuda para o calculo.

3. RESULTADOS E DISCUSSAO

Inicialmente o software parte da escolha do equipamento que se deseja
dimensionar. No caso do elevador de cacambas, existem algumas varidveis que
devem ser conhecidas para o inicio do dimensionamento; entre elas, cita-se a altura
entre eixos, o peso especifico do produto a transportar, espacamento entre
cacambas e didametro da polia superior.

O calculo da capacidade do elevador é dado pela seguinte equacao
(Milman,2002):
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onde:

Q= Capacidade em m3%h de gréaos

Cc= Capacidade da cacamba em m3/h

V= Velocidade Linear da Correia em m/min
p= Fator de enchimento da cacamba.

Com o auxilio do programa sdo determinadas a rotacdo minima do eixo da
polia superior, a velocidade linear da correia para a capacidade especificada e a
rotacdo real do eixo da polia da cabeca do elevador, confrontando com a rotacao
minima. A rotacao real do eixo da polia deve ser menor que a rotagdo minima.

O software informa também a poténcia absorvida pelo equipamento. A partir
deste dado seleciona-se o motor elétrico necessario, atravées de uma lista
disponibilizada.

No calculo da rosca transportadora e correia transportadora € seguida uma
rotina de calculo semelhante, levando-se em conta que parte dos modelos



matematicos mudam havendo a necessidade de utilizacdo de tabelas auxiliares para
o dimensionamento (MILMAN, 2002).

4. CONCLUSOES
O software mostrou-se eficiente para dimensionamento de parametros
necessarios para a escolha de equipamentos de transporte de grdos. O uso do
programa computacional impde rapidez ao processo de célculo.
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