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Resumo: 

 Quando se analisa o cenário nacional de cultivo de peixes ao longo dos anos é possível verificar 

uma crescente demanda de produção nesse tipo de comercio. A piscicultura se tornou cada vez mais 

necessária para suprir as demandas de produção para esse mercado, visto que o pescado se torna cada 

vez mais escasso ao passar dos anos devido a pesca predatória, além dos impactos ambientais gerados. 

Com isso, a busca por agilidade, facilidade e desenvolvimento do setor se faz cada vez mais 

fundamental, sendo assim, o presente trabalho visa projetar um alimentador de ração para tanques de 

peixe para atender as demandas e facilitar o dia a dia do trabalhador que deposita manualmente a ração. 

Para o desenvolvimento do projeto foi levado em consideração um transportador do tipo helicoidal, 

tendo como base para dimensionamento manuais de empresas de fabricação de roscas transportadoras e 

a norma ANSI/CEMA#350 que determina os parâmetros e diretrizes a serem seguidos. Além disso, foi 

levada em consideração a criação de tilápia, atualmente dominante no mercado, para se definir alguns 

parâmetros. Dessa maneira, foi feito o dimensionamento do transportador modelagem e projeto 3D do 

equipamento além de levantamento dos materiais necessários para a fabricação do equipamento 

projetado.  

 

Palavras chave: Transportador helicoidal, projeto preliminar, rosca transportadora, helicoide, 

piscicultura, aquicultura, CEMA. 

 

Abstract:  

Analyzing the national scenario of fish farming over the years, it is possible to verify a growing 

demand for production in this type of trade. Fish farming has become increasingly necessary to meet the 

production demands for this market, as fish becomes increasingly scarce over the years due to predatory 

fishing, in addition to the environmental impacts generated. Then, the search for agility, ease and 

development of the sector becomes more and more fundamental, therefore, the present work aims to 
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design a feed feeder for fish tanks to meet the demands and facilitate the daily life of the worker who 

deposits feed manually. For the development of the project, a helical conveyor was taken into account, 

based on the manual dimensioning of screw conveyor manufacturing companies and the 

ANSI/CEMA#350 standard that determines the parameters and guidelines to be followed. In addition, 

the creation of tilapia, currently dominant in the market, was taken into account in order to define some 

parameters. In this way, dimensioning of the conveyor, modeling and 3D design of the equipment was 

carried out, in addition to surveying the materials necessary for the manufacture of the designed 

equipment. 

 

Keywords: Screw conveyor, preliminary design, screw conveyor, helicoid, fish farming, aquaculture, 

CEMA. 

 

1. INTRODUÇÃO 

 

 O Brasil possui 12% do total de água doce do mundo, mais de 8.500 quilômetros de 

litoral, além do clima que é outro fator que favorece a criação de animais aquáticos, porém, 

mesmo com todos esses elementos ainda está longe do real potencial que pode se alcançar 

(SANTOS, 2018). Nacionalmente, o cultivo de peixes, conhecido como piscicultura, apresenta 

um crescente desenvolvimento ao longo do tempo, sendo desenvolvida em diversas regiões do 

país, consequentemente, devido a esse crescimento é investido mais recursos na área a fim de 

desenvolver novas ferramentas e tecnologias que auxiliem e facilite a vida das pessoas que 

desenvolvem esse tipo de atividade (ROUTLEDGE et al., 2022).  

 Em 2014, a produção global de pescado foi de 167 milhões de toneladas sendo 73,8 

milhões são oriundos da aquicultura, ou seja, a produção racional e controlada de organismos 

aquáticos (FAO, 2016). Além disso, a produção anual de peixes no Brasil subiu de 578,8 mil 

toneladas em 2014 para 802,9 mil toneladas em 2021, com um destaque para a produção de 

tilápia que corresponde a 60,6% da produção total de 2021, um crescimento considerável do 

mercado nacional de piscicultura (PEIXE BR, 2021). O surgimento de tecnologias inovadoras 

é valioso para aquicultura brasileira se desenvolver sustentavelmente, pois a aplicação dessa 

prática pode contribuir para evitar ou minimizar os impactos ambientais do processo (SILVA 

et. al., 2013).  

 Logo, o desenvolvimento de tecnologias voltadas à piscicultura pode minimizar, como 

por exemplo, os impactos da pesca predatória, pois estimularia a produção, consequentemente 

diminuindo cada vez mais a necessidade de se retirar da natureza para suprir a demanda e 
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consumo mundial. Quando falamos em relação ao fornecimento e distribuição de ração aos 

peixes na aquicultura, ainda que tenha ocorrido um desenvolvimento expressivo nos últimos 

tempos, há algumas deficiências no modo que a ração é despejada nos viveiros, em que grande 

parte dos casos é feito de forma manual, e sempre fica na responsabilidade dos tratadores (DE 

LIMA, 2019).  

 Desde o primeiro momento que o ser humano começou a desenvolver o raciocínio e a 

criar novas ideias para facilitar o trabalho, houve a necessidade de criar meios de transporte 

para se carregar produtos e materiais necessários para a sobrevivência, sendo transportes de 

longas distâncias ou até mesmo lugares próximos, mas sempre com o objetivo de movimentar 

uma carga de um ponto ao outro (DA ROSA, 2018). Dentro do ambiente industrial e de 

produção, as máquinas de elevação e transporte são utilizadas com o intuito de movimentar 

cargas em distâncias curtas, diferentemente do transporte à longa distância como ferrovias ou 

automóveis. Cada tipo de máquina ou meio de transporte pode ser determinado por certa 

quantidade de características distintas e por sua aplicação, pois as particularidades nos projetos 

dependem do tipo de carga que manuseiam, da direção dos movimentos e da natureza do 

processo de manuseio, as cargas podem ser classificadas como a granel (materiais compostos 

por um grande número de partículas ou pedaços homogêneos, como por exemplo, carvão, 

minério, cimento, areia, etc.), ou cargas unitárias que podem diferir amplamente em forma e 

peso, além de possuírem forma definida, há a possibilidade de arruma-las diretamente no chão, 

ou em tablados (GUALBERTO 2019).  

 Os transportadores podem ser divididos em cinco tipos: carregadores, dispositivos 

destinados a carregar o sólido de um ponto ao outro; arrastadores, no qual o sólido é arrastado 

em calhas ou dutos; elevadores, dispositivos que elevam a carga de um ponto inferior a um 

superior; alimentadores, dispositivos para dosar e controlar o fluxo de material transportado; e 

pneumáticos, que parte do princípio da fluidização do sólido, fazendo uso de um fluido, 

geralmente é utilizado o ar ou algum gás inerte. O transportador helicoidal é classificado como 

dispositivo arrastador, dependendo da utilização também pode ser empregado como dispositivo 

elevador, quando construído com certa inclinação ou até mesmo na vertical, desde que a folga 

entre o helicoide e o duto seja reduzida (SCHEIBEL, 2018).  

 A rosca transportadora, ou transporte helicoidal, é um dos mais simples e antigos 

meios para deslocamento de sólidos a granel. Em seu princípio construtivo tem-se um helicoide 

em rotação dentro de uma calha inerte, e o material que é disposto na calha é transportado ao 

longo de seu comprimento pela rotação do helicoide (AMPA, 2014). Os transportadores 

helicoidais apresentam um bom controle da taxa de transporte associado a uma estrutura 
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simples, com boa eficiência, custo reduzido e fácil manutenção, porém não são recomendados 

para longas distâncias ou grandes capacidades, em algumas aplicações podem variar de 1,0 m 

a 30,0 m de comprimento ou até mais (LEITE, 2020).  Na figura 1, é apresentado as principais 

partes de uma rosca transportadora. 

 

Figura 1 - Componentes de uma rosca transportadora: (1) Helicoide, (2) Eixo de transmissão, (3) Eixo de 

acoplamento, (4) Eixo final, (5) Capas, (6) Suporte, (7) Suporte de rolamento, (8) Descarga, (9) Pé flangeado, 

(10) Rolamento de mancal, (11) Vedação do eixo, (12) Placas de extremidade, (13) Buchas internas, (14) 

Parafusos de acoplamento, (15) Base Parafusos, (16) Travas/abraçadeiras, (17) Entrada e (18) Cocho. 

 
 Fonte: CONVEYOR E&M (2012). 

 

 

 Além dos principais componentes do helicoide, para o correto dimensionamento e 

construção de um transportador helicoidal, é necessário ter conhecimento de alguns parâmetros 

e dimensões do equipamento, estes parâmetros são apresentados na figura 2. 

 



 

7 
 

Figura 2 - Principais parâmetros de um transportador helicoidal. 

 
Fonte: Adaptado de Silva (2008). 

 

Tabela 1 - Descrição dos parâmetros do transportador. 

Parâmetros do transportador Descrição 

P Passo do helicoide 

Dhel Diâmetro do helicoide 

d Diâmetro do eixo 

D Diâmetro do cocho 

L Comprimento do helicoide  

 

1.1  OBJETIVOS 

  

 Este trabalho tem o objetivo de dimensionar um alimentador helicoidal de ração para 

peixes, com o intuito de desenvolver ferramentas e facilitar o trabalho do dia a dia nesse ramo 

de cultivo e criação de peixes. 

 

2. MATERIAIS E MÉTODOS 

 

Para dimensionamento do helicoide utilizou-se o manual Screw conveyor componentes 

& design da empresa Conveyor E&M. Além disso, norma CEMA (Conveyor Equipament 

Manufacturers Association) aborda a padronização do passo do transportador, a qual traz a 

seguinte classificação: full pitch diâmetro do helicoide igual ao passo, short pitch o passo do 

helicoide equivale a 2/3 do diâmetro e half pitch o passo equivale à metade do diâmetro 

(ANSI/CEMA#350, 2019). Para o desenvolvimento do projeto será considerado helicoides do 

tipo full pitch, por serem os mais utilizados em transportadores horizontais devido à baixíssima 

perda de eficiência, pois neste tipo de helicoide quanto maior o ângulo de inclinação menor é a 

sua eficiência (KWS, 2016).   
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 A carga de trabalho, que é o percentual volumétrico de material que será transportado, 

a carga de 45% é recomendada para grãos ou materiais finos que não possuem características 

abrasivas, a carga de trabalho de 35% adequada para materiais abrasivos, torrões e misturas de 

torrões com materiais finos, a carga de 15% é adequada para materiais pesados, abrasivos ou 

fibrosos, como o feno cortado e a areia (SILVA, 2008). A carga de trabalho definida para o 

transportador será de 45%, pois se assemelha com as características apresentadas pelas rações 

de peixes utilizadas no mercado, com características granulométricas pouco abrasivas e 

constituídas de substrato orgânico de origem vegetal ou animal. Para o diâmetro do helicoide 

definiu-se um valor de 6 polegadas e comprimento do helicoide de 4,0 metros. A faixa de 3,0 a 

4,0 metros de comprimento entre mancais de transportadores helicoidais é comum nas 

aplicações industriais garantindo que não haja flexão no eixo, pois o eixo do transportador deve 

ser perfeitamente alinhado e com dimensões suficientes para transmitir os esforços de modo a 

não ocorrer nenhuma torção ou empenamento (AMPA, 2014). Na tabela 2 é apresentado alguns 

parâmetros e considerações iniciais para o dimensionamento do transportador.  

 

Tabela 2 - Parâmetros e considerações para o transportador. 

Parâmetros Valores 

Direção de transporte Horizontal 

Tipo de passo Full pitch 

Carga de trabalho 45% 

Dhel 152,4 mm 

L 4,0 m 

Capacidade por RPM (Anexo A) 2,2  

Material fabricação Aço carbono  

 

Importante ressaltar que ao longo do projeto será utilizado algumas medidas no sistema 

inglês pois o manual exige isso, visto que alguns valores das equações são tabelados levando 

em consideração este sistema de medidas. 

 

2.1. QUANTIDADE DE RAÇÃO 

 

Para se determinar o volume de ração para alimentação dos peixes é importante ressaltar 

que a frequência e quantidade variam conforme o tamanho dos peixes e de acordo com a 

temperatura dos reservatórios, devido ao fato dos peixes serem pecilotérmicos, ou seja, seu 

metabolismo varia de acordo com a temperatura (SANTOS et al., 2013). O sistema de criação 
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de peixes é dividido em quatro tipos: extensivo, menor que 2.000 peixes/ha, semi-intensivo de 

5.000 a 20.000 peixes/ha, intensivo de 10.000 a 100.000 peixes/ha e superintensivo, neste caso 

em especial é considerado a densidade de estocagem por biomassa/m³. No Brasil o sistema 

semi-intensivo é o mais comum ocupando cerca de 95% da produção no país (SANTOS et al., 

2013). 

Analisando o panorama brasileiro de produção da piscicultura por espécie, em 2018 em 

termos de participação a tilápia corresponde 60% da produção total, três vezes maior que o 

segundo colocado, o Tambaqui, que corresponde a 20% (PEDROZA FILHO et al., 2020). 

 De Faria e Morais (2019) apresenta que o peso comercial da tilápia varia de 600 a 900 

gramas, para fins de cálculos será considerado o valor máximo da faixa de comercialização. 

Outro fator importante para determinação do volume que será transportado é a densidade e o 

tipo da ração que será utilizada, em geral a ração utilizada é a granel com grãos variando de 2 

a 8 mm, dependendo do tamanho do peixe. Na tabela 3 é apresentado os valores de densidade 

das rações comercializadas no mercado brasileiro, com esses valores será feito uma média 

aritmética para se determinar a densidade. 

 

Tabela 3 - Densidade de rações comerciais. 

 Ração A Ração B Ração C Ração D Ração E 

Densidade (kg/m³) 415,0 418,0 374,0 429,0 470,0 

Fonte: Adaptado de DA SILVA, 2018. 

 

A tabela 4 apresenta as principais considerações que serão tomadas para o cálculo da 

quantidade de ração a ser transportada pelo equipamento. 

 

Tabela 4 - Considerações para cálculo da quantidade de ração. 

Parâmetros Valores 

Tipo de Peixe Tilápia 

Quantidade de peixes (Sistema de criação) 20 000 peixes (Semi-intensivo) 

Peso máximo de abate 900,0 g 

Tipo de ração A granel (pellets) 

Densidade da ração 422,0 kg/m³ 

 

Para o cálculo da quantidade de ração diária é utilizado a equação 1, o peso vivo é obtido 

multiplicando a quantidade de peixes e o peso máximo dos peixes, e a porcentagem do peso 
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vivo total (%PV/dia) é obtido a partir da tabela 5, que além disso, apresenta o tamanho da ração 

e a quantidade de refeições para a faixa de peso de 800 a 1300 gramas. 

 

Tabela 5 - Tabela de arraçoamento diário - Tilápia. 

Peso dos peixes Tamanho da ração Refeições/dia %PV/dia 

800 – 1300 g 6-8 mm 2 0,8% 

Fonte: Adaptado de SENAR, 2019. 

 

 ���������� �� 
�çã ��á
�� ���� =  ��� ��� ���� × %��/���  (1) 

A partir disso é possível calcular o volume de ração diário fazendo uso da equação 2 apresentada 

abaixo. 

 

 ��. ��á
� ��çã ����� =  
�����.  �� 
�çã ��á
�� ����

 �������� �� 
�çã���/!³�
× 35,3147 (2) 

 

2.2. ROTAÇÃO DO HELICOIDE 

 

Para o cálculo da rotação do helicoide, tem-se a equação 3 expressa abaixo. 

 

 
) (��+) =

-�.�/����� 
�0��
��� ����/ℎ�

-�.�/����� .
 ��+ ���� ∗ ��+34/ℎ�
 

(3) 

  

O valor da Capacidade por RPM depende do diâmetro do helicoide e da carga de trabalho do 

transportador, valor este definido a partir do anexo A, já a capacidade requerida é calculada 

pelo volume diário de ração divido pela quantidade de refeições por dia apresentada na tabela 

5.  

 

2.3. POTÊNCIA REQUERIDA PELO TRANSPORTADOR 

 

 Dessa maneira, pode-se calcular a potência necessária para movimentar o transportador, 

ou seja, a potência requerida pelo transportador. Para definição da potência requerida será 

utilizado as equações 4, 5, 6 e 7 apresentadas abaixo obtidas através do manual Screw conveyor 

componentes & design da empresa Conveyor E&M. 
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5����� =  

(5�� + 5�!) ∗ 7

�
 (4) 

   

 
5�� =  

8 ∗ ) ∗ 7� ∗ 79

1 000 000
 (5) 

   

 
5�! =  

- ∗ 8 ∗ ;

�çã

∗ 7! ∗ 7� ∗ 7.

1 000 000
 

(6) 

   

 7 =  8� (5�� + 5�!)  ×  −0,6115 +  2,024 (7) 

 

Tabela 6 - Definição dos parâmetros para cálculo das potências. 

Parâmetro Descrição 

HPtotal Potência requerida pelo transportador (hp) 

HPf Potencia necessária para superar o atrito (hp) 

HPm Potencia necessária para transportar o material (hp) 

L Comprimento do helicoide (ft) 

C Capacidade requerida (ft3/h) 

N Rotação do helicoide  

ρração Densidade da ração (lb/ft-3) 

 

Tabela 7 - Definição dos fatores de potência. 

Parâmetro Descrição Fonte Valor 

Fm Fator de material  
Anexo B 

(Fish meal) 
1,0 

Fd Fator de potência do diâmetro do transportador Anexo C 18 

Fb Fator de Potência do suporte de rolamento Anexo C 1,0 

Ff Fator de modificação da hélice Anexo C 1,0 

Fp Fator de potência de pá Anexo C 1,0 

Fo Fator de sobrecarga de potência Equação 7 2,82 

e Eficiência de transmissão Anexo D 0,94 

  

2.4. ESPESSURA DAS CHAPAS E DIÂMETRO EIXO ACOPLAMENTO 

 

Para a determinação da espessura da chapa da hélice do helicoide, espessura da chapa 

do cocho e diâmetro do eixo de acoplamento será feito uso da tabela apresentada no anexo H, 

onde é definido esses valores de acordo com o diâmetro do helicoide. A tabela 8 apresenta os 

respectivos valores. 
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Tabela 8 - Espessura das chapas e diâmetro eixo acoplamento. 

Diâmetro do helicoide 
Diâmetro do eixo de 

acoplamento 

Espessura chapa da 

hélice do helicoide (eh) 

Espessura chapa 

do cocho (ec) 

6 pol 1 ½ pol 3,5 mm (10 ga) 1,5 mm (16 ga) 

 

2.5. TORQUE 

 

   Para o cálculo do torque (?) será utilizado a equação 8, onde o torque está expresso 

em pol.lbs. 

 

 
? =

63,025 × 5�@A@BC

)
  (8) 

 

Tendo o valor do torque, a partir da tabela apresentada no anexo G será definido o valor 

do diâmetro do eixo do helicoide verificando o menor valor que se aproxima do torque 

calculado.  

 

2.6. DEFLEXÃO E ÂNGULO DE DEFORMAÇÃO. 

 

Para o cálculo da deflexão (δ) e o ângulo de deformação (α), será feito uso das equações 

9 e 10 respectivamente. 

 

 
D =  

E × (8 + 5)³

76,8 × G × H
 (9) 

 

 
I = 183 ×

D

(8 + 5)
 (10) 

 

Tabela 9 - Parâmetros para cálculo da deflexão e angulo de deformação. 

Parâmetro Descrição Fonte Valor 

W Peso do helicoide Anexo E 82,67 lb 

H Incremento Anexo F 2 

E Modulo de elasticidade --- 2,9 x 107 psi 
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Para a definição do peso do helicoide o anexo E traz uma estimativa para um 

comprimento de 3 metros, desse modo foi feito uso da regra de três para definir o peso para o 

comprimento de 4 metros. O momento de inercia (I) é apresentado na tabela 10, a qual trás os 

valores de acordo com o diâmetro do tubo e a classificação Schedule. 

 

Tabela 10 - Momento de inercia. 

Diâmetro tubo eixo helicoide 
Momento de inercia 

Sched 40 Sched 80 

2 pol 0,667 0,868 

2 ½ pol 1,53 1,92 

Fonte: Adaptado de Conveyor E&M, 2012. 

 

Na tabela 11 é apresentado os limites de deflexão e ângulo de extremidade do eixo para 

diferentes situações, um transportador de construção em aço inoxidável e um modelo 

convencional para um transportador helicoidal.  

 

Tabela 11 - Limites de deflexão e angulo final de eixo. 

Situação Deflexão máxima Ângulo máximo 

Standard SS setup 0,125” 0,200° 

Screw conv. type drive 0,100” 0,150° 

Fonte: Adaptado de CONVEYOR E&M, 2012. 

 

2.7. VAZÃO OU CAPACIDADE REAL. 

 

Além disso, para o cálculo da vazão ou capacidade real do transportador (Q) utilizou-se 

a equação 11, SILVA (2008). As unidades de D, d e P na equação estão expressas em 

centímetros, e a unidade de vazão em m3/h. 

 

  � = 4,71 × 103J( K − �K) × � × ) (11) 

 

2.8. POTÊNCIA DO MOTOR 

 

Para o cálculo da potência do motor será utilizado à equação 12 (MILMAN, 2002), na 

qual a potência do motor (Pm) e a potência absorvida pela rosca (HPtotal) em cv, o rendimento 
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da transmissão (e) e o fator que que varia com a potência absorvida pela rosca (G) expresso na 

tabela 12. 

 

 
�L =

5�@A@BC × M

�
 (12) 

Tabela 12 - Fator de acréscimo para transportador helicoidal. 

Potência absorvida pela rosca (cv) G 

< 1 2,00 

1 a 2 1,50 

2 a 4 1,25 

4 a 5 1,10 

> 5 1,00 

Fonte: Milmann, 2002. 

 

2.9. FOLGA ENTRE HELICOIDE E COCHO 

 

 Na figura 3 podemos ver ilustrado a folga entre o helicoide e o cocho, em geral folgas 

menores são utilizadas quando deseja-se transportar mais material sem acumular no fundo do 

cocho pois permite uma maior limpeza devido a pequena folga, já folgas maiores são utilizadas 

para aplicações que desejam manter uma camada de material no fundo do cocho o que reduz o 

desgaste do equipamento (ANSI/CEMA#350, 2019). Como a ração a ser transportada varia na 

faixa de 2 a 8 mm, será definido uma folga (f) de 2 mm para o transportador. 

 

Figura 3 - Folga entre helicoide e cocho. 

 
Fonte: ANSI/CEMA#350, 2019. 

 

3. RESULTADOS E DISCUSSÕES 
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 Os valores das principais características obtidas para o dimensionamento do 

transportador pode ser observado na tabela 13. 

 

Tabela 13 - Parâmetros geométricos transportador. 

L Dhel P d D f eh ec 

4,0 m 152,4 mm 152,4 mm 50,8 mm 54,8 mm 2,0 mm 3,5 mm 1,5 mm 

 
  
 O valor de d foi definido a partir do torque calculado e consultando o anexo G no qual 
foi selecionado como melhor opção para o eixo do helicoide um eixo de 2 polegadas schedule 
40. Na tabela 14 é apresentado os valores obtidos da capacidade produtiva do transportador. 
 

Tabela 14 - Capacidade produtiva transportador. 

Vol. diário de ração C Q N 

34,12 m3 17,06 m3/h 45,37 m³/h 274 RPM 

 
Na tabela 15 tem-se os valores dos parâmetros de projeto do transportador obtidos. 

 

Tabela 15 - Parâmetros de projeto. 

τ δ α HPtotal Pm 

0,021 N.m 0,0049 0,0023 0,83 cv 1,74 cv 

 
 
 De acordo com o que foi calculado e apresentado na tabela 15 se verificado com a tabela 

11 pode-se notar que os valores de deflexão e ângulo de deformação estão bem abaixo do limite 

estipulado, então pode-se afirmar que o conjunto dimensionado atende as solicitações que serão 

impostas durante o processo. O conjunto completo rosca transportadora e helicoide, pode ser 

observado respectivamente através das figuras 3 e 4, onde ambos foram modelados com o 

auxílio de software 3D Solidworks sob licença da Faculdade de Engenharia – FAEN da 

universidade UFGD. 
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Figura 4 – Conjunto rosca transportadora. 

 
 

Figura 5 - Helicoide do transportador. 

  
  

 No anexo I é apresentado o desenho técnico da rosca transportadora e de sua vista 

explodida para visualização de seus componentes. Através da equação 12, determinou-se a 

potência necessária para o motor, que foi de 1,74 cv. Desse modo, para o acionamento do 

sistema há dois principais tipos sendo realizado por motoredutor com acoplamento direto 

(Figura 5.a) ou motor elétrico com transmissão por polias e correias (Figura 5.b) (MILMANN, 

2002).  

 

Figura 5 – Tipos de acionamentos. 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

Fonte: Milmann, 2002. 

(a)                                                                                    (b) 
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 A escolha de um sistema de partida eficiente é apontada como um princípio fundamental 

para se ter uma maior vida útil de um motor, menores custos operacionais, e tranquilidade na 

manutenção, porém é preciso considerar algumas diretrizes para se determinar a melhor opção, 

dentre as mais utilizadas temos a partida direta, partida estrela-triangulo, soft starter e inversores 

de frequência (MAMEDE FILHO, 2017). Portanto, das opções apresentadas a melhor 

alternativa para o sistema projetado é a utilização de inversor de frequência por permitir o 

controle da velocidade em RPM do helicoide. 

 Como os eixos de acoplamento na ponta do helicoide foi definido como 1 ½ pol pode-

se definir como mancal o F208 que tem diâmetro interno de 40 mm e ficaria mais próximo do 

dimensionado. Por fim, os materiais necessários para a fabricação do alimentador de ração para 

peixes sã apresentados na tabela 17.  

 

Tabela 16 – Lista de Materiais. 

ITEM MATERIAL UNIDADE QUANT. 

1 Tubo diâmetro interno 54,8 mm, 

diâmetro externo 57,8 mm, esp. 1,5 mm 

m 4,5 

2 Chapa 1/8" 3000x1200 un 1 

3 Cantoneira 1.3/16" m 2,7 

4 Tubo 2" sch 40 m 4,0 

5 Chapa 5/32" un 1 

6 Barra redonda Ø 40 mm m 0,55 

7 Barra roscada M14 m 0,16 

8 Tubo 1.1/4" m 8,0 

9 Porca M14 un 8 

10 Parafuso M10 un 16 

11 Porca M10 un 16 

12 Arruela M10 un 32 

13 Conj. pneu, cubo e roda 10 pol. un 2 

14 Mancal F208 un 2 

15 Motor 1,74 cv un 1 

 

4. CONCLUSÃO 

 

O presente trabalho teve como principal proposta projetar um transportador helicoidal 

com o intuito de depositar ração em tanques para alimentação de peixes.  Utilizando-se da 

bibliografia disponível e de manuais disponibilizado por empresas de fabricação e comercio de 

transportadores helicoidais foi possível projetar e dimensionar um transportador helicoidal que 
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atenda a demanda para distribuição de ração em tanques de peixes levando em consideração a 

criação de tilápia, atualmente dominante no mercado nacional, ocupando cerca de 60% da 

produção e normalmente abatida com peso de 900 g para processamento ou comercialização. 

Determinou-se que o acionamento para o transportador será direto com motoredutor 

controlado por inversor de frequência, motor com potência igual a 2 cv que seria o suficiente 

visto que a potência calculada para o motor foi de 1,74 cv.  

Além disso, foi possível realizar o levantamento dos materiais necessários para a 

construção do transportador helicoidal. Com seria possível realizar um estudo de viabilidade da 

construção do equipamento, com um levantamento dos valores dos componentes e mão de obra 

para confecção.  
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6. ANEXOS 
 
ANEXO A - Tabela D Catalogo Conveyor Engeneering and Manufacturing. 
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ANEXO B - Definição da Densidade ; e de 7!.
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ANEXO C - Definição de 7�, 79, 7� e 7.. 
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ANEXO D - Definição de � . 
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ANEXO E - Determinação de W. 
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ANEXO F - Definição do incremento H. 
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ANEXO G - Definição do diametro o eixo e do tubo do helicoide. 
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ANEXO H - Tabela N, grupos de componentes. 
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ANEXO I - Desenho tecnico transportador. 
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ANEXO I - Desenho tecnico transportador. 
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ANEXO I - Desenho técnico transportador. 
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ANEXO I - Desenho técnico transportador. 
 

 


