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RESUMO

O presente relatdério de estagio apresenta um estudo referente as técnicas de melhoramento de
sistemas de elevacgéo e transporte de carga nas zonas industriais, sendo destacado o Guindaste
tipo ponte rolante de viga dupla (bi-viga), que se encontra nas oficinas do Posto Diesel, sendo
este 0 ponto de estudo, que esta sob gestdo da empresa Portos e Caminhos de Ferro de
Mocambique da regido Sul, vulgo CFM-Sul. Segundo Soares, J. (2011), pontes rolantes sdo
equipamentos utilizados para icar objectos, através de um guincho que é montado numa estrutura
movel, conhecido como carro guincho, o que lhe garante a capacidade de se mover

horizontalmente sob carris montados numa ou duas vigas.

A ponte rolante de viga dupla, ou ponte rolante bi-viga, € um equipamento que tem duas vigas,
duas cabeceiras e um ou dois carros trolley. Os carros trolley movem-se sobre trilhos fixados na

parte superior da viga da ponte.

A viga € a parte principal da ponte rolante e pode ser Unica ou dupla, dependendo da operacao. A
capacidade de carga que pode ser movimentada, as caracteristicas construtivas e as condi¢des de
operacdo sdo as principais diferencas entre a ponte rolante de viga Unica e a ponte rolante de viga
dupla. As pontes rolantes sdo utilizadas para manipular objetos grandes e pesados, que nao

poderiam ser movidos manualmente, podem ser moveis ou fixas.

Devido a natureza de cargas icadas pela ponte do Posto Diesel, as suas dimensdes, quantidade de
pontos cegos durante o icamento de cargas, possivel morosidade na execucdo de processos e
principalmente por ndo oferecerem seguranca suficiente, surge este relatério a fim de propor
medidas para melhoramento as condicdes de operacdo. Essas medidas visam garantir um sistema
de monitoramento do processo e a nivel de seguranca, por meio de sensores industriais

automatizados.

Palavras-chave: Melhoria, Maquinas, elevacgdo e transporte, Posto Diesel.



ABSTRACT

This internship report presents a study of the techniques used to improve load lifting and
transportation systems in industrial areas, with emphasis on the double-girder crane, which is in
the Diesel Terminal workshops, the point of study, which is under the management of the
company Ports and Railways of the Mozambique -South Region, popularly known as CFM-Sul.
According to Soares (2011), overhead cranes are pieces of equipment used to lift objects by
means of a winch that is mounted on a mobile structure, known as a winch carriage, which gives

it the ability to move horizontally under rails mounted on one or two beams.

A double-girder crane, or double-girder crane, is a piece of equipment that has two girders, two

heads and one or two trolleys. The trolleys move on rails fixed to the top of the bridge girder.

The girder is the main part of the crane and can be single or double, depending on the operation.
The load capacity that can be handled, the construction characteristics and the operating
conditions are the main differences between single and double girder cranes. Cranes are used to

handle large, heavy objects that could not be moved manually, and can be mobile or stationary.

Due to the nature of the loads hoisted by the Diesel Station bridge, its dimensions, the number of
blind spots when hoisting loads, possible delays in carrying out processes and, above all, the fact
that it does not offer sufficient safety, this report is designed to propose measures to improve
operating conditions. These measures aim to guarantee a process monitoring system and safety

levels, using automated industrial sensors.

Key-words: Improvement, Machinery, Lifting and transportation, Diesel station.
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EPIGRAFE

“O Homem ndo teria alcangado o possivel, se repetidas vezes, ndo tivesse tentado o impossivel.”

(Max Weber)
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CAPITULO I: INTRODUCAO

1.1. Delimitagdo do tema

As operagdes industriais sdo caracterizadas por uma ampla conjuntura de acgdes coordenadas, que
culminam na producao e produtividade nas industrias. Durante este processo produtivo, 0s operarios
recorrem a equipamentos diversos, na sua maioria de grande porte e pesado. Estes equipamentos
precisam de ser montados ou instalados, de manutencdo preventiva e correctiva, porque 0S seus
componentes sdo grandes e pesados, surge a necessidade de aplicacdo de sistemas de elevagéo e
transporte de carga apropriado, que para além de garantir a realizacdo da tarefa e continuidade das
actividades, também previne ou elimina varios riscos associados a elevacdo e movimentacdo de

elementos constituintes dos mecanismos de producéo.

Os mecanismos de elevacdo, movimentacdo de carga, também sdo recomendados, quando se pauta
por uma gestdo de qualidade, visto que, sobre circunstancia alguma os trabalhadores estardo
expostos a esforgos excessivo, riscos ergondémicos, entre outros factores proibido pelo Sistema de
Gestdo Integrada (SGI), que pauta pela qualidade e satisfacdo, sobre dominio das normas 1SO
9001/15, 14001/15 e 45001/18.

O presente trabalho com titulo “Proposta de Melhoria das Maquinas de Elevacdo e Transporte
de Carga do Departamento de Material Motor Posto Diesel (CFM-SUL)” busca apresentar
aspectos de melhorias electromecénicas de sistemas de elevacdo e transporte de carga do Posto

Diesel, da empresa Portos e Caminhos de Ferro de Mogambique da direc¢do Sul, vulgo CFM-Sul.

Maquinas de elevacdo e transporte sdo parte integrada do equipamento mecanico de toda empresa
industrial moderna, (N. Rudenko, 1976), elas sdo projectadas para movimentar cargas pesadas de
forma eficiente e segura, a uma distancia ligeiramente curta, diferentemente de maquinas como

automaoveis e locomotivas.

1.2. Contextualizacéo

O sistema de elevacéo e transporte de carga em estudo, encontra-se inserido nas oficinas do Posto
Diesel do CFM-Sul, que se destina a reparagdes de locomotivas da referida empresa. Constitui uma
ferramenta crucial para operacdes de reparacdes e manutencdo de locomotiva. Caracterizado por

desempenhar um papel crucial, levantamento, transporte, suspensdo ou outras fun¢bes conforme
11



requisitado, de elementos de locomotivas, por exemplo dos motores, para fim de reparacdes diversas
gue ndo poderiam ser possiveis de se executar encaixado na locomotiva, e muito menos removidos
por humanos, ndo sem violar todos os requisitos de normas internacionais e nacionais de seguranca

e qualidade.

\ ' <
/R N Harihe Group (GLEASS

\&% luminium branch)

Figura 1: Localizacdo geogréfica do Posto Diesel

Fonte: O Autor

O Posto Diesel estd localizado no cais 12, estando em operacdo desde 1994, com capacidade
instalada de manuseio de combustivel de 3.000.000 de toneladas por ano sem sobrecarga, que para
além de manuseio de combustivel, também se faz a reparacdo de locomotivas. Este Terminal tem
uma extensdo de cerca de 75 metros, uma profundidade de 11 metros, podendo acolher navios de
2.500 DWT a 50.000 DWT.

1.3. Apresentacdo da empresa

Os Portos e Caminhos-de-ferro de Mogcambique, E.P. (CFM) com sede em Maputo, na Praca dos
Trabalhadores, iniciaram as actividades como Empresa Estatal, tutelada pelo Ministério dos
Transportes e Comunicag0es, constituida através do Decreto n° 6/89 de 11 de Maio, e tem presenca
efectiva em grande parte do territorio nacional.

A partir de 1 de Janeiro de 1995, a Empresa Estatal foi transformada em Empresa Publica, ao abrigo

do Decreto n° 40/94, de 18 de Setembro, passando a adoptar a designacdo de Portos e Caminhos-de-
12



ferro de Mocgambique, E.P. O capital estatutario estabelecido pelo decreto supracitado foi de
1.242.981 milhares de Meticais e encontra-se integralmente subscrito e realizado pelo Estado

Mocambicano que assim se constitui a casa mée dos CFM.

A empresa tem como objecto principal o servi¢o publico de transporte ferroviario de passageiros e
de mercadorias em territorio mogambicano, com caracter regular e ndo regular, para além do

manuseamento de mercadorias nos Portos.

Comissdo de Etica CONSELHO DE Conselho Fiscal
ADMINISTRACAO
DRTAS
A SUL .
Secrebododo Geral —_— Gabinele de Inipeccdo ¢ Qualidode |
I 1
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___Delegacds de isharmbone I I l [ l [ [
Dzecgdo de
Deocgdo .‘1"'“?“2 “.'““d. Estudos @ Direccdo de t:::: :" Direccdo de O“CI cl'Oodo
< = e Fimangos Humanos Projectos de Womdica Porficipogdes Potiménio Indeenc
Engenhario o5
Gabinete de
Representagdes Comerciais e do Assesiede [
s ot aad o
“Akico 0Oc
L sSwazldndio —_— LCowedees
Tmbed Gabinele de
[ Bepreserdocdode Morica | Eslotisicae |
peeseessescesntionans Ponficacdo
BIM -
I omECCRO BRECUVA | Wose
m C}:A“’
[ Direccdo do Peedo de Nocola | Legenda:
- ~ UGEA - Unidade Gestora ¢ Executora das Aquisicdes.
Repretenios 3o de Cvambo Represeniasdo de Mocienboa da Proia
: | BRLM - Brigada de Reabilitagdo da Linha de Machipanda.
Ropreseniocdo de Lickinga

Figura 2: Estrutura organica dos Caminhos de Ferro de Mogambique

Fonte: https://www.cfm.co.mz/index.php/pt/sobre-o-cfm/estrutura-organica (2022)

1.4. Formulacéo de problema

O principal mecanismo de elevacdo usado pelo departamento de material motor posto diesel (CFM-
SUL) é guindaste tipo ponte, é a componente principal para o processo de reparacéo de locomotivas
e movimentacOes de carga, por essa ser a mao mecanica facilitadora em opera¢des em que o0 homem
esteja impossibilitado a intervir, seja por questfes de cargas pesadas assim com inseguranga. Esta €
caracterizado por um processo moroso e dificuldades em garantir um perimetro de trabalho seguro e
monitorado por meio de sensores, a fim de pelo menos detectar presenca humana e prevenir

acidentes e salvaguardar a vida humana, ou de objectos que possam perigar a producéo.

13



Para além do sistema de monitoramento, ndo foram considerados sistemas de sinalizacdo e alerta
por meio de placas e cartazes ao redor do perimetro, com proposito de alertar, instruir e garantir

uma producédo optimizada e segura.

1.5. Justificativa

A escolha do tema reside na necessidade de melhorar o desempenho das méquinas de elevagéo,
reduzindo a morosidade das operacbes de elevacdo e transporte, assim como, garantir a sua
seguranca. O trabalho ird apresentar melhorias no sistema, verificar até que ponto o melhoramento
da maquina de elevacéo e transporte de carga poderia minimizar o tempo de execucdo de tarefas e

maximizar a seguranca dos operadores e bens materiais, e propor aplicacdo das medidas.

Com base na aplicagdo dessas medidas, muitos episodios de quase acidente ou acidentes futuros,
com ou sem dano directo a saude dos operarios, seriam minimizados ou eliminados, associados ao

cumprimento de politicas de seguranca ajustada a realidade dos trabalhos no Posto Diesel.
1.6. Objectivos

1.6.1. Objectivo geral
Apresentar proposta de melhoria das maquinas de elevacdo e transporte de carga do departamento

de material motor posto diesel do CFM-SUL.

1.6.2. Obijectivos especificos
e Apresentar fundamentos referentes as maquinas de elevacdo e transporte de carga e seus
beneficios as operacfes industriais;
e ldentificar riscos de seguranca associados a utilizacdo das maquinas de elevacdo e transporte
de cargas do Posto Diesel;
e Propor um sistema auxiliar de seguranca automatizado por meio de sensores industriais para

o Posto Diesel.

14



1.7. Metodologia

Pesquisa de Campo: Fazer levantamento préatico sobre a aplicacdo de a maquina de elevacéo,
entrevistas aos profissionais de area e nas redes de distribuicdo no Pais.

Pesquisa Bibliogréafica: consistird na pesquisa e leituras de livros, catalogos e fichas técnicas,
electronicos e fisicos, sendo técnicos ou cientificos de modo a adquirir conhecimentos
suficientes para a realizacdo do trabalho.

Modelacdo computacional: por meio do programa computacional AutoCad, CADe SIMU,

serdo desenhados e simulados esquemas.

1.8. Estrutura do trabalho
O trabalho esta organizado em capitulos, sendo ao todo cinco (5), conforme o descrito abaixo:

Introducdo: faz-se a introducdo do trabalho, demonstrando quais s@o 0s objectivos que se
pretendem alcancar, de que forma se manifesta o problema que se pretende resolver e que
relevancia tem o tema em estudo para com a area de estudo.

Revisdo bibliografica: neste capitulo é apresentado, discutido, uma gama de conceitos
tedricos que suportam a solugdo que se pretende implementar, quais as ferramentas
essenciais para o seu desenvolvimento. Demonstrando-se desta forma os antecedentes do
objecto de estudo, assim como as solu¢des implementadas no pais.

Metodologia de resolucdo de problema: serdo apresentadas todas metodologias utilizadas na
prossecucdo da pesquisa, e de que forma foram alcancados os objectivos previamente
tracados.

Apresentacdo, analise e discussdo de resultados: nesta seccdo serdo exibidos os resultados
obtidos ao longo da pesquisa, através da exposicdo de diagramas, fluxogramas, tabelas,
figuras e também é neste capitulo apresentado todo o protétipo do sistema que se pretende
desenvolver.

Conclusdes e recomendacg0es: por fim, neste capitulo serdo apresentadas as conclusdes feitas

perante os resultados obtidos na anélise e interpretacdo de resultados no final do projecto.

15



CAPITULO II: REVISAO BIBLIOGRAFICA

2.1. Elevacao e transporte de carga

Actividades de elevagéo e transporte de cargas, normalmente pesadas, estdo sempre presentes nas
operacdes industriais. Estas sdo de elevada importancia e rigor, exigindo muita atencdo e
experiéncia, de modo que estas possam ser realizadas de forma eficiente e acima de tudo com

seguranca.

2.1.1. Maquinas de elevacgao e transporte de carga
As maquinas de levantamento se destinam a movimentacéo horizontal e vertical na industria e nos

canteiros de obra, de equipamentos e materiais.

Maquinas de elevacgdo e transporte sdo empregues para mover cargas em estabelecimentos ou areas,
departamentos, fabricas e industrias, nos locais de construgdo, de armazenagem e recarga, estes sdo

exemplos de areas, existindo outras similares.

Em toda empresa, operacdes de manuseio e carga dependem das facilidades disponiveis tanto no

transporte interno como externo.

Para operacdes importantes de carga e descarga, alguns mecanismos de elevacao e transporte sao
providos de dispositivos especiais de garras, operados por maquinas auxiliares e acessorias ou

manualmente.

2.1.1.1. Grupos de Maquinas de Elevacéo e Transporte
Os principais grupos de maquinas de elevacdo e transporte, classificados pelas caracteristicas de

seus projectos estdo representados abaixo:

e Equipamentos de elevacéo: € um grupo de maquina com mecanismo de elevagédo destinada
a mover cargas principalmente em lotes, fazem parte deste grupo os Guindastes e
Elevadores.

e Equipamento transportador: € o grupo de maquinas que pode ndo ter mecanismo de
elevacdo, movendo cargas no fluxo continuo, fazem parte deste grupo as Esteiras

transportadoras.
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e Equipamento de superficie e elevagdo: é o grupo de maquinas que também pode ndo ser
provido de mecanismo de elevacdo e que usualmente manuseia cargas em lotes, sendo, 0s

Carros sem trilho e Aparelhos de bitola estreita.

2.1.1.2. Componentes de uma Maquina de Transporte

As maquinas de transporte apresentam como elementos principais, 0s seguintes:

o Orgaos flexiveis de elevagdo (correntes e cabos);

e Polias, sistemas de polias, rodas dentadas para correntes;
e Dispositivos de manuseios de carga;

e Dispositivos de retencdo e frenagem;

e Motores;

e Transmissdes (eixos e arvores, mancais ou outros);

e Trilhos e rodas de translagéo;

e Estruturas;

e Aparelhos de controle;

e Automacdo industrial;

e Sensores de automacao industrial.

Em vista do grande perigo causado pela quebra da maquina (rompimento de qualquer natureza pode
levar a maquina a derrubar a carga em elevacdo, resultando ndo somente um dano a carga como
também a perda humana), todos mecanismos e suas estruturas de metal devem ser fabricados com
materiais de alta qualidade, em estrita conformidade com as especificacfes pelos fabricantes de

metais.

2.1.1.3. Orgaos flexiveis de elevacdo (correntes e cabos)

2.1.1.3.1. Correntes soldadas de carga

As correntes soldadas séo formadas por elos ovais, sendo as principais dimensdes dos elos sao:

e Passo, igual ao comprimento interno do elo (t);
e Largura externa (b);

e Didmetro da Barra da corrente (d).
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Dependendo da relacdo entre o passo e o diametro da barra, as correntes soldadas séo classificadas

em correntes de elo curto (t em torno de 3d ou menor) e elo longo (t>>3d).

Figura 3: Principais dimens@es do elo

Fonte: DUTRA, K. 2001

A figura 4, apresenta as etapas de manufacturacdo de correntes soldadas, sendo: (a) geratrizes
cortadas de barra de aco, (b) geratrizes dobradas, (c) correntes montadas antes da solda e (d)

correntes com elos soldados.

) () e

Figura 4: Etapas da manufactura de correntes soldadas

Fonte: Rudenko, N. 1976

2.1.1.3.2. Correntes de rolo
Corrente de rolos sdo compostas por chapas articuladas por pinos, correntes para cargas leves séo

feitas com duas chapas, para cargas mais pesadas o numero de chapas pode ser aumentado até 12.

As chapas podem ser seguradas por pinos pelo recalgamento das pontas dos pinos, este método é
usado para correntes projectadas para manusear cargas leves. Em Correntes para manusear cargas
pesadas coloca se arruela sobre as extremidades recalcadas do pino. Aperto com passadores e
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arruelas ou somente passadores € aplicado em correntes que frequentemente devem ser

desmontados.

Placa Externa

Pino
/

Rolo

’ Placa Interna

P'Iaca Externa

Figura 5: Estrutura da corrente de rolo

Fonte: DUTRA, K. 2001

2.1.1.3.3. Cabos de aco
Os cabos de aco sdo amplamente usados em maquinas de elevacdo, como érgdos flexiveis de

elevacdo, estes quando comparados com as correntes, possui as seguintes principais vantagens:

e Maior leveza,
e Menor susceptibilidade a danos,
e Operacdo silenciosa, mesma em altas velocidades,

e Maior confianga de operacao.

Nas correntes, 0 rompimento pode ocorrer repetidamente, enquanto nos cabos os fios externos
sujeitos a desgastes mais intensos rompem se antes dos fios internos. Os cabos de ac¢o séo fabricados

com fio de agco com uma tensédo de resisténcia de 130 a 250 Kgf/mm2.
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Figura 6: Composicéo de cabos de aco

Fonte: DUTRA, K. 2001

2.1.2. Escolha das Maquinas de Elevacao e Transporte
As maquinas de elevacdo e transporte sdo fabricadas em grande variedade de modelos, por esta
razdo, as mesmas operacOes podem ser frequentemente desempenhadas por varios métodos e

aparelhos.

Os seguintes factores técnicos podem ser assinalados como principais para orientagdo na escolha

dos tipos de aparelhos que podem ser convenientemente empregues:

e Espécie e propriedades de cargas a serem manuseados,

e Capacidade horéria requerida por unidade,

e Direccgdo e distancia do percurso,

e Métodos de empilhar cargas nos pontos iniciais, intermediarios e finais,

e Caracteristicas dos processos de producéo relacionados com a movimentagédo de cargas,

e Condic0es especiais do local,
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Na avaliacdo econdmica dos varios tipos de aparelho, capital total despendido e custos operacionais

serdo, ambos, levados em consideracdo

2.1.3. Tipos de Maquinas de Elevacdo e Transporte
Principais tipos de maquinas de elevacdo agrupados conforme a caracteristica de seu projecto.

2.1.3.1. Maquinas de elevacao
Constituem o grupo de aparelhos de acgdo periodica, projectado como mecanismo proprio de
elevacdo ou para elevacdo e movimentacdo de cargas ou, ainda, como mecanismo Independente, de

guindaste ou elevadores. S&do exemplo de maquinas pertencentes a esse grupo:

e Macaco de parafuso, macaco hidraulico, macaco de cremalheira.
e Talha de catraca, Talha manual de corrente, Talha eléctrica de corrente, Talha pneumética de
corrente, Talha de cabo de aco.

e Guincho de elevacéo, Guinchos de coluna, Guincho manual hidraulico, Guincho com tripé.

2.1.3.2. Guindaste
Combinam mecanismos de elevacgéo, separados por uma estrutura para, apenas levantar ou elevar e

mover cargas, que podem estar livremente suspensas ou presas.

e Guindaste giratério de coluna,
e Guindaste sem trilho,
e Guindaste tipo ponte,

e Guindaste portico rolante.

2.1.3.3. Elevadores
S&o um grupo de maquinas de accdo periddica, destinado a levar cargas com guias.
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2.1.4. Pontes rolantes

Pontes rolantes sdo equipamentos utilizados para icar objectos, através de um guincho que é
montado numa estrutura maével (carro guincho), o que lhe garante a capacidade de se mover
horizontalmente sob carris montados numa ou duas vigas. A ponte rolante tem as extremidades,
vigas de apoio (vigas principais), assentes no cabecote com rodas que se movimenta sobre carris. As
pontes rolantes estdo situadas a um nivel superior do edificio, geralmente assente nas paredes

laterais e paralelas de uma fabrica ou armazém industriais.

Calhas de suporte
eléctrico

Carro Guincho Vigas de Suporte

Vigas principais

Cabecote Gancho

Comando
Figura 7: Elementos constituintes de uma ponte rolante

Fonte: SOARES, J. 2011

Movimento translag¢do da ponte

y
Movimento de elevagéo

Figura 8: Movimentos da Ponte Rolante

Fonte: SOARES, J. 2011
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Deste modo, a estrutura pode percorrer todo o comprimento do edificio, enquanto o carro guincho
pode ser movido entre a largura total do edificio, o que confere a ponte rolante a capacidade de
cobrir toda a area de um edificio sem que a sua movimentagdo interfira com o restante
funcionamento e disposicdo de equipamentos das instalacGes, pelo facto de funcionar sempre a um

nivel superior.

Grande parte das instalacdes de pontes rolantes pertencem a industria pesada tal como siderurgias e
metalurgias, para movimentacdo dos produtos, industrias de fundicdo, para suportar os baldes de
vazamento, e movimentar produtos acabados, centrais eléctricas, para instalar e movimentar as

turbinas e os geradores para manutencdo; Indudstria do papel e armazéns de contentores.

2.2. Automacéo industrial

A automacdo industrial é uma das areas que mais avangou nas Ultimas décadas e continua
avancando actualmente em grande escala. Novas tecnologias surgem todos 0s anos, enquanto outras
sdo aprimoradas, aumentando cada vez mais a gama de possibilidades de implementacdo de
recursos na automatizacéo de processos. (ROGGIA, L. & FUENTES, R. 2016)

2.2.1. Sensores para o controle e automagao

O sensor é um elemento sensivel a uma forma de energia do ambiente (energia cinética, sonora,
térmica, entre outras), que relaciona informag6es sobre uma grandeza que precisa ser medida como
temperatura, pressdo, vazdo, posicdo e corrente, estando conectado a variavel de processo e mede

suas alteracoes.

De acordo com a natureza do sinal de saida, os sensores podem ser classificados em sensores

digitais (discretos) e sensores analdgicos (continuos).

e Sensores digitais — sdo utilizados para monitorar a ocorréncia ou ndo de um determinado
evento. Apresentam em sua saida apenas dois estados distintos, como ligado (on) ou
desligado (off), ou a presenca ou auséncia de determinada grandeza eléctrica.

e Sensores analdgicos — sdo utilizados para monitorar uma grandeza fisica em uma faixa
continua de valores estabelecidos entre os limites minimos e maximos. Apresentam em sua

saida um sinal de tensdo, corrente ou resisténcia proporcional a grandeza fisica em causa.

23



2.2.2. Tipos de sensores
Abaixo sdo apresentados os principais tipos e tecnologias de sensores comummente utilizados em

aplicagdes industriais, incluindo principios de funcionamento e simbologias.

2.2.2.1. Sensores indutivos

Os sensores indutivos sdo dispositivos electronicos que detectam proximidade de elementos
metalicos sem a necessidade de contacto. Seu principio de funcionamento baseia-se na geracao de
um campo electromagnético por uma bobina ressonante instalada na face sensorial. Quando um
metal se aproxima do campo, ele absorve a energia do campo, diminuindo a amplitude do sinal

gerado no oscilador. Essa reducao do valor original acciona o estagio de saida.

Alvo

_— metalico . ' |
+

Circuito| Circuito
Bobina| Oscilador| de de
disparo| saida

N Campo de . .

deteccao |-

@ (b)

Y El’da

Figura 9: Diagrama do sensor indutivo (a) e simbologia (b)

Fonte: ROGGIA, L. & FUENTES, R. 2016

2.2.2.2. Sensores capacitivos

Os sensores capacitivos sdo dispositivos electrénicos que detectam proximidade de materiais
organicos, plasticos, pos, liquidos, etc., sem a necessidade de contacto. Seu principio de
funcionamento baseia-se na geracdo de um campo eléctrico por um oscilador controlado por
capacitor. O capacitor é formado por duas placas metalicas montadas na face sensorial de forma a
projectar o campo eléctrico para fora do sensor. Quando um material se aproxima do sensor o

dieléctrico do meio se altera, alterando a capacitancia. Essa alteragdo acciona o estagio de saida.

C = XA 2.1

Onde:

C - Capacitancia
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g - Constante dielétrica
A - Area das placas

d — Distancia entre as placas

Eletrodo

(-8 | ©|
= —| |~ |saida

({

Campo elétrico

(a) (b)

Figura 10: Representacao da actuagdo de sensor capacitivo (a) e simbologia (b)

Fonte: ROGGIA, L. & FUENTES, R. 2016

2.2.2.3. Sensores magnéticos

Os sensores magnéticos podem ser activados pela proximidade de um campo magnético produzido
por um iman, accionando um contacto normalmente aberto na sua saida. A figura a seguir (a) mostra
um sensor magnético ndo accionado, a figura (b) mostra um sensor magnético accionado e a Figura

(c) mostra o seu simbolo.

Campo
magnético [+

_\ES ] T b <igs
|-

Contatos

(a) (b) (©

Figura 11: Sensor magnético: contatos abertos (a), contatos fechados (b) e simbologia (c)

Fonte: ROGGIA, L. & FUENTES, R. 2016
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Sensores opticos (fotoeléctricos)

Esses sensores manipulam a luz para detectar a presenca de um material accionador. Os sensores
possuem um emissor e um receptor de luz infravermelha, invisivel ao olho humano. O emissor
envia um feixe de luz através de um diodo emissor de luz e o receptor, composto por um foto-diodo

ou foto-transistor, é capaz de detectar o feixe emitido.

2.2.2.4. Sensor optico por reflexdo difusa
O emissor e o receptor estdo montados na mesma unidade, conforme a figura a seguir. Quando um

objecto é posicionado em frente ao feixe de luz emitido, de maneira a reflecti-lo ao receptor, o

+ Saida
4 OFF 4 ON

(@) (b)

sensor é accionado.

Figura 12: Sensor éptico por reflexdo difusa: funcionamento (a) e simbologia (b)

Fonte: ROGGIA, L. & FUENTES, R. 2016

2.2.2.5. Sensor optico por retro-reflexdo
O emissor e o receptor estdo montados na mesma unidade, conforme a figura a seguir mostra. Um
feixe de luz é estabelecido entre o emissor e o receptor por intermédio de um reflector (prisma

reflectivo ou espelho prismatico). O sensor é activado quando um objecto interrompe o feixe de luz.
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Figura 13: Sensor Optico por retror-reflexdo: funcionamento (a), simbologia (b) e exemplo de espelho
prismatico (c)

Fonte: ROGGIA, L. & FUENTES, R. 2016
2.2.2.6. Sensor oOptico de barreira directa
O emissor e o receptor estdo montados em unidades distintas, conforme a figura a seguir mostra, e

devem ser dispostos frente a frente, de forma que o receptor sempre receba a luz do emissor. A saida

é accionada quando um objecto interrompe o feixe de luz.

9 9
R

o] v
'\ OFF '\\ ON

[ | o [T

(b)

Figura 14: Sensor dptico de barreira directa: funcionamento (a) e simbologia (b)

Fonte: ROGGIA, L. & FUENTES, R. 2016
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2.2.2.7. Sensores ultrassonicos

A operacdo dos sensores ultrassonicos é baseada na emissdao e recep¢do de ondas acusticas ultras
sonicas na faixa de frequéncia de 30 a 300 kHz, inaudiveis para o ser humano. A deteccdo de um
objecto é realizada quando a onda incide sobre um objecto e é reflectida. O tempo entre 0 envio e a
recepc¢do da onda é medido, processado e convertido em um sinal eléctrico proporcional a distancia
do objecto. A grande vantagem deste sensor € a capacidade de detectar qualquer tipo de material,

independentemente da forma, cor e constituicao.

Angulo do feixe Cone d\e som

——— ¥
Qo

(I ) ==
Saida

10k

Sensor |
(@) ultrassonico Objeto (b)

Figura 15: Sensor ultrassonico: area de detec¢do (a) e simbologia (b)

Fonte: ROGGIA, L. & FUENTES, R. 2016

2.3. Motores eléctricos para ponte rolante

Os motores eléctricos sdo o principal componente para accionar uma ponte rolante, um equipamento
de transporte e elevacdo de cargas. Para garantir o funcionamento da ponte, € importante que o
motor seja robusto, tenha uma vida Gtil longa e seja de facil utilizacéo e controlo, apresentando as

seguintes principais caracteristicas.

Tabela 1: Caracteristicas dos motores eléctricos para pontes rolantes

No. Caracteristicas Descricéo

1 Funcionamento Controlados electricamente, com corrente

distribuida de forma alternada.

2 Manutengéo E essencial realizar manutencdes preventivas,
correctivas e preditivas para garantir o

funcionamento do motor e da ponte.

3 Qualidade O motor deve ser feito com elementos robustos que

diminuam as possibilidades de falhas.
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Classificacdo dos motores eléctricos

Os motores eléctricos para as pontes rolantes, sdo classificados de duas formas, em concordancia

com a funcdo desempenhada no sistema, sendo:

e Motores de elevacdo e

e Motores de translacao.

Motores de elevacéo

Sao motores responsaveis pela subida ou descida do guincho do sistema, onde é fixada a carga. Este

motor ou grupo de motores também recebem a designacdo de motores do tambor, para o

desenrolamento e enrolamento do cabo de ago ou corrente.

I/Vs X Vievantamento
P _ ~ = X X X
mec—elevacao 75 %X 60 X Nsistema fl f2 f3

Sendo:
Prec—etevacio = Poténcia necessaria para elevagao de carga,em CV
W, — Carga de servigo,em daN
Vievantamento — Velocidade de levantamento,em m/min
Nsistema — Rendimento do sistema
f1 = Factor de correcao de temperatura
f> = Factor de corregao de altitude
fi = Factor de corregao de elementos de controlo.
Por fim, a poténcia eléctrica fica:
Pelec—eleva;éo =736 X Pmec—eleva(;éo

Sendo:

Pelec—elevacio = Poténcia necessaria para elevagio de carga,em Watts

(2.2)
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Motores de translacdo

Assim como os motores de elevacdo, os motores de translacdo, também recebem o seu nome devido

a sua accdo no sistema, sendo que, diferentemente dos motores de elevacdo, estes garantem o

movimento do carro trolley (carro do guincho) e a propria ponte, viga(s) do sistema.

Paceleragﬁo + Pregime

Pmec—transla;éo = & XfiXfaXfs

Sendo:
Prec—transiacao = Poténcia necessaria para translagao de carga,em CV
Pyceleracio = Poténcia necessaria para sair do repouso,em daN
Pregime = Poténcia necessaria para manter o sistema em movimento
k — Factor de conjugado maximo do motor
fi = Factor de correcao de temperatura
f> = Factor de corregao de altitude
fi = Factor de corregao de elementos de controlo.
Por fim, a poténcia eléctrica fica:

Pelec—translac;éo =736 X Pelec—transla(,'io

Sendo:

Petec—transiacio = Poténcia necessaria para translagao de carga, em Watts

(2.2)
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CAPITULO Ill: METODOLOGIA E ABORDAGEM INVESTIGATIVA
Esta seccdo pretende-se apresentar, todas metodologias utilizadas na prossecugéo da pesquisa, e de

que forma foram alcancados 0s objectivos previamente tracados.

A pesquisa de campo caracteriza-se como a principal ferramenta para desenvolvimento do trabalho,
pois foi com base nesta pesquisa, que foi possivel obter informacdes referente ao caso de estudo.
Esta pesquisa foi feita com base a consulta a profissionais dos CFM-Sul, associado a pesquisa em

revistas e publicacdes da referida entidade.

3.1. Descricéo do local de pesquisa
O estudo foi desenvolvido na zona pertencente ao CFM-Sul, no cais 12, unidade responsavel pelo

manuseamento de combustivel, na Cidade de Maputo, Provincia de Maputo.

3.2. Tipo de pesquisa

O tipo de pesquisa que norteou este estudo foi 0 estudo de caso. Esta pesquisa centrou-se na analise
do sistema de elevacéo e transporte de carga do Posto Diesel. Este tipo de pesquisa visa analisar um
fendmeno de forma intensa, ampla e completa. Em geral, esse tipo de pesquisa parte de questes
pontuais, focadas em contextos especificos de uma realidade para, a partir dai, produzir uma anéalise

completa que possa servir de fundamento para outras pesquisas.

3.3. Populacdo e Amostra
A populacdo é um conjunto de elementos que possuem uma caracteristica em comum, enguanto a

amostra é um subconjunto da populagdo que é seleccionado para representar a totalidade.
e Populacgédo

Neste trabalho temos como populacdo os sistemas de elevacdo e transporte de carga do CFM-Sul.
e Amostra

A amostra € todo conjunto ndo vazio e com menor numero de elemento em relacdo a populacao.

Deste modo apresenta-se como amostra a o guindaste de tipo ponte do Posto Diesel.
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3.4. Técnicas e instrumentos de recolha de dados
A obtencdo de informacdes sobre o topico, foi desenvolvida com base nas técnicas e instrumentos

de recolha de dados seguintes:

e Questionarios: fortemente utilizada, que foi realizada de forma fisica assim com digital,
onde fez-se a recolha de dados quantitativos ou qualitativos.

e Entrevistas: Um procedimento que se baseia no dialogo entre o pesquisador e o
entrevistado. E possivel que o pesquisador desenvolva outros questionamentos durante a
conversa. A entrevista adoptou uma grande variedade de usos e uma grande multiplicidade
de formas que foi da mais comum (a entrevista individual falada) a entrevista de grupo de
duas pessoas, ou mesmo as entrevistas mediatizadas via telefonica.

e Observacdes: € uma técnica de recolha de dados que consiste em examinar fatos ou
fendmenos para compreender e registar o que é observado. E uma etapa fundamental da
investigacdo cientifica e um método qualitativo de pesquisa de campo.

e Analise de documentos: ¢ uma técnica de recolha de dados que envolve a analise de
documentos relevantes para uma pesquisa. Pode ser utilizada como técnica complementar a

outros métodos de recolha de dados, como entrevistas, questionarios e observagéo.

3.5. Limitacdes do estudo

e Tamanho da amostra

O ndmero de unidades de analise utilizadas em seu estudo é determinado pelo tipo de questdo de
pesquisa que esta sendo investigada. Devido a pequena base de dados referente ao sistema de
elevacdo e transporte do Posto Diesel, por exemplo, a auséncia de fichas técnicas das maquinas e
esquemas eléctricos, constituiram um grande desafio em encontrar conex@es significativas nos

dados.

e Falta de dados disponiveis ou confiaveis

A entidade ndo possui dados fortes relativamente as maquinas, recorrendo com frequéncia a
conhecimento de técnicos, que variam de problema para problema, faltas de respostas concisas em
muitos aspectos, representou a limitacdo do processo da pesquisa, 0 que exigiu mais esforgos para
evitar que o mesmo se torne um impedimento substancial para identificar um padréo e uma conexao
relevante.
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e Falta de pesquisa prévia sobre o assunto

A citacdo de trabalhos de pesquisa anteriores constitui a base de sua reviséo de literatura e ajuda na
compreensdo do assunto em pesquisa, no entanto, com a pouca ou nenhuma pesquisa anterior sobre

seu assunto, representou dificuldade, que mais uma vez exigiu esforcos ao pesquisador.
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CAPITULO IV: ANALISE E INTERPRETACAO DE DADOS

Neste capitulo sera apresentado, uma proposta de melhoramento do sistema de elevacgéo e transporte
de carga do posto diesel. A proposta estara voltada para atender os défices no ambito da seguranca,
as quais ndo estdo sendo providenciadas de forma eficaz. Exemplos criticos de inseguranca foram
verificadas, onde em situacdes de perigo aos operarios e equipamentos, a Unica forma de alerta séo
gritos, ndo dispondo o sistema de mecanismos automaticos para monitoramento de seguranca e

alerta em caso de anomalia, risco de queda de objecto entre outros episddios similares.

4.1. Dados dos motores da ponte dupla
Abaixo sdo apresentados os principais dados referentes as cargas que compdem o guindaste em
ponte do PD:

Tabela 2: Capacidade dos motores constituintes da ponte dupla

N° Descricéo Qtd. P(W)
1 Motor do carro guincho 1 4500
2 Motor de deslocamento de tambor (talha) 2 400
3 Motor de deslocamento das vigas 2 400

Fonte: O Autor

4.2. Plano de melhoramento

Com base no levantamento de dados realizado durante o periodo de estagio, que esteve centralizado
na avaliacdo dos processos produtivos dos CFM-Sul, no PD, foram constatadas vérias oportunidades
de melhorias, que possam garantir maior confiabilidade dos processos, e reducdo da possibilidade

de interrup¢do das actividades devido a um possivel incidente.
Dentre estas oportunidades de melhoria, foram destacadas trés (3), sendo estas:

e Proporcionar estabilidade de tenséo de alimentacéo;
e Controlo de area de exposicao;

e Implementacédo de plano de manutengéo.
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4.2.1. Melhoramento de tensédo de alimentacao

Esta necessidade provém das oscilacdes ou surtos verificados em tempo infimo, principalmente nos
motores de elevacdo de carga, devido a esses “engasgos” durante o funcionamento do motor de
elevacdo e ndo so, ficou evidente a necessidade de instalacdo de um sistema para regulacdo da
tensdo. Diante desta necessidade, é dimensionado um estabilizador independente para a ponte

rolante de dupla viga.
Célculo de estabilizador para a ponte rolante de dupla viga

Determinacéo da poténcia aparente

P, = z P, (4.1)

Sendo:
P, — Poténcia de carga,em W
P; = Poténcia individuais de carga,em W

Com base na equacdo (4.1), chega-se a um valor de poténcia de carga de 6100W, conforme

calculado abaixo.
P, =Zpi =P, +2X P, +2XP; =4500 + 2 X 400 + 2 x 400 = 6100W

Com base na poténcia de carga, deve se determinar a poténcia necessaria do estabilizador, de modo

a garantir a conformidade em casos de picos de poténcia.
Precessiria = Pc X (1 + @) (4.2)
Onde:
Precessaria — Poténcia necessaria do estabilizador,em W
a = Factor de sobrecarga

Com base na equacdo 4.2, chega-se a uma poténcia activa necessaria do estabilizador de 7625W,

conforme determinado abaixo.
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Pyecessiria = Pc X (1 + @) = (14 0,25) X 6100 = 1,25 X 6100 = 7625W
Consequentemente, tendo o factor de poténcia da rede de 0,8, chega-se a seguinte poténcia aparente:

_ Pnecesséria

S. friqg = ————— 4.3

necessaria FP ( )
Onde:

Snecessaria — Poténcia necessaria do estabilizador,em VA

FP — Factor de poténcia da rede

P, - 7625
Snecessiria = nec;s;arla = 08 = 9531,25VA

Corrente necessaria

O sistema de alimentacdo apresenta uma tensdo composta, sera de 400V, com o tipo de ligacdo
estrela, com o terminal de terra disponivel, sendo assim chega-se uma corrente de 13,77,

Snecesséria
ecessaria 4.3
V3 x U, (4.3)

Inecesséria -

Onde:
Liecessaria — Corrente necessaria do estabilizador,em A

U, = Tensao de linha,emV

Snecesséria — 9531,25 _
V3xU, V3x400

Inecesséria -

13,774

Selecc¢éo do estabilizador

Com base na ficha técnica apresentada no anexo 2 e 3, chega-se a um estabilizador de tensao de
10kVA, da marca Tease.

4.2.2. Controlo de area de exposicdo
Neste ponto é proposto melhoria no &mbito da seguranca aos colaboradores, a medida consistira em
informar ao operador bem como 0s técnicos na area de trabalho, inclusive ao(s) trabalhador(es)
exposto ao perimetro de inseguranca.
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O controlo de perimetro de inseguranca sera feito por meio de aplicacao de sensores fotoeléctricos,

do tipo reflectivo, sendo num total de seis (6) sensores.

Estes sensores serdo montados nas vigas, huma disposi¢do, que permitam um sistema de seguranca

de uma distancia da area das vigas de 2 a 3 metros. Composto por um sensor, um reflector montados

um em frente ao outro. A luz que é reflectida do objecto é detectada pelo sensor e avaliada.

Serd aplicado sensor de 200-4000mm de distancia de accionamento, conforme a ficha técnica

apresentada no anexo 4, invélucro de inox, configuracdo PNP e conex&o por meio de conector.
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Figura 16: Esquema de monitoramento de perimetro de inseguranga
Fonte: O Autor
Descricao

e O sistema sera constituido por fusiveis de proteccao F1, e F2.

e Duas botoneiras, sendo uma de liga e desliga. A botoneira de estado desligado sera

acompanhada por uma sinalizagdo luminosa de cor vermelha, que simbolizara que o sistema

de monitoramento de perimetro de inseguranca ndo esta operacional, doutro lado temos a

botoneira de estado de ligado, que sera acompanhado por uma luz verde, que indicara que o

monitoramento de perimetro de inseguranga esta operacional.




e Sempre que um sensor for a disparar (barreira interrompida), uma sinalizagdo luminosa
intermitente, sera accionada para informar ao operador da violagcdo de perimetro. Este por

sua vez s6 devera prosseguir caso reconheca a violagdo como permitida e controlada.

4.2.3. Manutencdo da ponte rolante
De modo a garantir operacdo dentro dos padrdes aceitaveis, e vida Gtil da ponte, € imperioso a

realizacdo da manutencgdo de forma programada e obedecendo os critérios de qualidade permitidos.

4.2.3.1. Manutengao preventiva

Por ser um sistema sensivel com partes electromecéanicas associadas, é obrigatério que nas
manutengdes programadas, facam parte da equipa técnica, no minimo, técnicos mecanicos e
eléctricos, sendo que todas accdes devem estar devidamente registadas, de forma a satisfazer esse
requisito, os técnicos devem se fazer acompanhados de uma ficha para verificagdes. E proposto a
seguir uma ficha de inspeccdo que pode ser melhorada de acordo com possiveis necessidades que
possam surgir, ou que estejam ocultas ou em falta, obedecendo as normas que regem estes trabalhos,
como a BS EN 13306.
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Tabela 3: Ficha de inspecc¢édo de pontes rolantes do CFM-Sul

Empresa: Periodo de Observacéo:
Equipa Més de Observacao:
técnica:
Responséavel Data da Observagao:
Avaliacao
Elementos
NC Outro

Componente eléctrica

1.1. Verificagéo de estados dos

comandos,

1.2.Verificacdo de todas conexdes e

apertos,

1.3. Ensaio de protecgdes e

automacao,

1.4.Verificacdo dos painéis

1.5. Verificacgdo do estado de

operacdo dos motores eléctricos

Componente mecanica

1.6. Verificagdo das condigdes dos

cabos e acessorios

1.7. Verificacdo da translacdo da

ponte rolante,

1.8.Verificagdo da translacéo do

carro trolley,

1.9. Verificagéo do guincho e

elevacao,

1.10. Verificacdo das trilhos e

rolamentos,

1.11. Lubrificacao geral

Fonte: O Autor
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Uma manutencao preventiva cuidadosa e regular é vital para garantir a seguranca das operacgoes e
minimizar o risco de acidentes de trabalho. Ao manter o equipamento em boas condi¢des de uso,
adicionalmente, pode-se também minimizar o tempo e 0s custos perdidos devido a um servigo

ineficaz ou atraso.
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CAPITULO V: CONCLUSOES E RECOMENDAGCOES

5.1. Conclusdes

Apo6s a realizagdo do trabalho conclui-se primeiramente que este representara um marco
significativo em termos de qualidade e seguranca durante o desenvolvimento das actividades, visto
gque o mesmo teve iniciativa com proposito melhorar as condices de operacdo, que foi

caracterizado como sendo operagdo com grande potencialidade de gerar acidentes.

A implementagdo das medidas de melhoria no &mbito da tensdo de alimentacéo, controlo de area de
exposicao vai impulsionar a estabilidade das pontes rolantes, evitando falhas do sistema devido aos
surtos de tensdo bem como evitar e alertar sobre acesso ao perimetro com alta exposicao ao risco.
Dem ser considerados materiais certificados ou entidades certificadas, para a implementacdo de

melhorias e treinamento de pessoal.

Por fim, temos a implementacdo de um plano de manutencdo, que ira proporcionar aos operarios
maior confiabilidade do sistema, mantendo-o sempre em condi¢cOes de operagdo dentro dos
parametros aceitaveis, bem como antecipar possiveis falhas e respectivas correc¢bes. Garantir que

para além de se executar a manutencao correctiva também se faca manutencao preventiva.

5.2. Recomendac0es

No ambito desta realizacdo, recomenda-se 0 seguinte:

e Com o desenvolvimento da indUstria electronica, investigar ou aplicar outros modelos de
sensores para monitoramento do sistema, que possam melhorar e tornar as operacdes com
pontes rolantes na empresa CFM mais segura e eficiente.

e Instalar placas de sinalizacdo, diadlogos diarios antes de inicio da operacdo, para sensibilizar
aos operarios aspectos relacionados com a seguranca e condi¢bes do trabalho, para evita

acidentes.
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ANEXQOS



Anexo 1: Ponte rolante de dupla viga do Posto Diesel - CFM-Sul

Figura A1-1: Ambiente interno e disposicao da oficina

Fonte: O autor
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Anexo 2: Ficha técnica de estabilizador da marca Tease (parte 1)

Tabela A2-2. Especificacbes Técnicas

ESPECIFICAGOES

TECNICAS

POTENCIAS (KVA = KW)
Trifdsicos 3/75/10/15720/25/30/35/40/45/50 /65/75/85/100/125/150 175/ 200/ 225/ 250 f 275/ 300/
35307400 7 450 ¢ 500 f 600 7 750 7 1.000 f 1.250 7 1.500 (outre, sob consulta)
ENTRADA AC (Reds)
Tensao 190 7 200 § 208 f 220/ 380 7 400 § 440 § 460 / 480V (outra, sob consulta)
Variegio admissivel +/-16% ou +/- 20% (outrs, sob consulta)
Configuragga Trifésico (F +F + F + N + T) - Estrela com nieutro acessivel
Frequéncia 60 Hz (opcional 50 Hz) +/- 3%
Auto Tmnafl:'r;?:l;ﬁ;rmnsformn— Opcionais
Conexdo Bornes
SAIDA AC (Estabilizada)
Tensdo 190 /200 / 208 f 220/ 380 / 400 / 440 / 460 / 480 V {outra, sob conaults)
Configuragio Trifasico (F + F + F + N + T) - Estrela com neutro acessivel
Potancia real EVA = KW
Fraquéncia 60 Hz (opcional 50 Hz)
Forma de onda Senoidal pura
Regulagio estatica A optar: +/- 3% ou +/- 2% ou +/- 1% (alia precisic)
Regulagio dingmica < ou igual 8 5% para degrau de carga de 0 & 100%
Tempo de resposta 16,5 ms {1 ciclo) ou 4 ms (1/4 de ciclo)
Fatar de crista a
Distorpio harménica Mulz - n&o introduz
Cepecidade de sobrecarga 15% durante 10 segundos (outra especificagio, sob consults)
Regulagio estatica
Rendimento
Com Transformedor: = ou igual a 94%
Ventilagio Fargada
Auromdtico (eletrdnica): isola o mddulo em falha permanecendo ativa os sistemas de protegia
Brpass Manual {chave reversora): transfere a carga para a rede (enirada AC) ou para a saida do Trensformador, caso incluso
Hivel de ruido & 1 metro < ouigual & 65 dB
Conexdo Bornes

Fonte: Tease. 2022
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Anexo 3: Ficha técnica de estabilizador da marca Tease (parte 2)

Tabela A3-3: Especifica¢des técnicas do estabilizador

PROTECOES
- Sub e sobre tenzdo de saida / sobrecarga / falta de fase - emite sinal (contato) para
Eletronicas . - - iy .
desligamento e religamento (manual cu sutomatico - a optar) de contator de saida para a carga (excluso).
Contator de saida para carga
Opcionais

Curto circuito (atraves de disjuntor geral de entrada AC)

Surios de rede (airaves de dispositivo supressor de surtos - DFS)

COMANDOS | SINALIZACOES E ALARMES

Comeandos manuais

Chave liga/desliga, chave reversora by-pass, 4 teclas de navegegdo

Display (LCD): informa tensdo, comrente, frequéncia, poténcia, alarmes, histdrico de eventos, caracteristicas técnicas

Sinalizegies
Leds (indicadores luminosos): rede presents, speragao normal, saida para cargs, by-pass
Alarmes Sub e sobre tensio de entrada e saida AC, sobrecarga, by-pass, falha
INTERFACE DE COMUNICACAD
Opcionais

RS 232/ RS 483 Conteto seco f USB

CONDIGOES DE OPERACAD

Temperatura recomendada

15°a26°C

Umidede relstiva

0% a 95% - sem condensagio

Alitude

Até 1.000 metras

Ambiznte recomendado

Abrigado, livre de exposigio solar, umidade, poeira ou particule condutiva, gazes téxicos, liquidos e inflamaveis, de facil
scessa, bem ilumineda, com espego livre 2o redor para manutengdo

MTEF (Mean Time Batween Failures)

50.000 horas
MTTR (Mean Time To Repair) 30 minutos
CARACTERISTICAS MECANICAS
Gabinete 01 640 x 520 x 810
: . Gabinste 02 1.240 x 320 x B10
Dimensdes (mm])
altura x largura x profundidade Gahinete 03 1.600 x 340 x &30
Gabinete 04 1,800 1.700 x 1.050

Gabineta

Metglico, fratade e pintado com tints epoxi por processo eletrostatico

Grau de protecio

IP 20 (outro, sob consulta)

Sustentagio

Base fia ou rodizios (conforme poténciz)

Cor

Preto fosco ou cinza claro e escuro (conforme modelo) - outra, sob consulta

Fonte: Tease. 2022
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Anexo 4: Sensores fotoeléctricos do tipo reflectivo

Tabela A4-4: Discricdo e composigdo dos sensores

Linha IFO M18 - Modo Reflexivo

Corrente Continua P
11850018 IFORI 4.0-18-11P
Inox 11250018 IFORI 4.0-18-11N
Can PHP 11850031 IFORI 4.0-18-115F
200,000 men NPN 11850030 IFORI 4.0-18-115N
T PHP 11850025 IFORI 4.0-180-11P
ABS NPN 11260024 IFORI 4.0-180-11N
Can PHP 11860037 IFORI 4.0-180-115P
DC 10 30 VDC NA = NF NPN 11850036 IFORI 4.0-180-115eN
PNP 11850017 IFORI 1.0-18-11P
nox NPN 11850016 IFORI 1.0-18-11N
PNP 11850028 IFORI 1.0-18-115F
50... 1.000 mm Conector
[Refiexvo de NPN 11250028 IFORI 1.0-18-115tM
Precis3a") PHP 11850023 IFORI 1.0-180-11P
s NPN 11850022 IFORI 1.0-183-11N
Can PHP 11860035 IFORI 1.0-180-115P
NPN 11260034 IFORI 1.0-180-115eN
“ki=al para detecpio de objetos pequenos.
Tl FUAE PLIGAS | EGT IS
Ajuste de distancia Trimpot {chave plastica para ajuste, indusa no fomecimento)
Distancias < 3200mm = Refietor HB0X50mm
. . Distincias de 3200 3 4000mm = Refletor RSL ou refistor RL110
Material de referéncia (didi )
Solicitar separadaments
Tipo de luz Infravermedha BSD nm, pulsada
3 Invers3o de polandade e curto-circuito
Consumo {sem carga) <18 mA
Corrente de comutagio £ 200 mA
Frequéncia de comutagio 200 Hz
Grau de protegio P &7
Temperatura de operagio -5 +55°C
Vias do cabo 4 x 0,14 mm?
Comprimento padrao do cabo 2m
Conector M12 x 1 - 4 polos (solicitar separadaments)
Peso [Conector) Aprox. 25 g (inox) { 15 g (ABS)
Peso [Cabo) Aproor. 80 g (ince) £ 80 g (ABS)
Esquema de Ligagio
[ e | wen [ legendade
Cores.
R —r * R — L BN Mamom
@ BK E WH Branco
L3 - L1 BK Preto
HEoND. BU Azl
el
Desenhos Dimensionais } ]
d
i
=

@ SCHMERSAL

A

Fonte: SCHMERSAL. 2020
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