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    1 INTRODUÇÃO


    Os sistemas hidráulicos para movimentação de cargas apresentam uma grande possibilidade de aplicação na indústria e nas empresas de distribuição. Nos últimos anos, houve um interesse muito grande no desenvolvimento de tecnologias aplicadas para construção de veículos guiados automaticamente, para utilizá-los na movimentação de cargas.


    De acordo com Felício (2010) os sistemas hidráulicos estão entre os mais utilizados. Suas aplicações são amplas, pois reúnem propriedades como sensibilidade, precisão, rigidez, velocidade, força, potência e alta capacidade de controle. Por estas razões, são utilizados em acionamentos e automação nas áreas automotiva, aeroespacial, militar, naval, agrícola, mecânica, entre outras.


    Kumar, Amit. (2014), descreve que os avanços das tecnologias robóticas, nos ambientes industriais estão adotando cada vez mais tecnologias de automação para melhorar a qualidade e precisão do produto e, com isto, reduzir o custo do produto. Com a melhoria destas tecnologias os veículos atuais apresentam uma grande evolução na redução de riscos de acidentes, tempos de translados e consumo de energia.


    O sistema eletro-hidráulico de movimentação para um veículo industrial que movimenta cargas elevadas pode ser aplicado a um veículo específico, fabricado para transportar pesos que podem chegar a 40 ton. Este é fabricado com sistema elétrico de movimentação que, com o tempo, degradado forçando a utilização do sistema manual. Então, necessita-se de outra máquina
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    ANEXO 1 DIMENSÕES DE VEÍCULO
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    ANEXO 2 DESCRIÇÃO TÉCNICA DOS MOTORES HIDRÁULICOS
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    ANEXO 3 ESQUEMA HIDRÁULICO DO SISTEMA DE MOVIMENTAÇÃO
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    ANEXO 4 ESQUEMA ELÉTRICO DA LÓGICA DE CONTROLE


    
      [image: ]
    


    
      [image: ]
    


    ANEXO 5 ESQUEMA DE LIGAÇÃO SENSORES DE SEGURANÇA
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    ANEXO 6 ORÇAMENTO DE PEÇAS UTILIZADAS NO SISTEMA DE MOVIMENTAÇÃO
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    ANEXO 7 DADOS TÉCNICOS DA BOMBA HIDRÁULICA
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    ANEXO 8 DADOS TÉCNICOS DA BOMBA HIDRÁULICA DE ENGRENAGEM
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    ANEXO 9 DADOS TÉCNICOS DO ALICATE AMPERÍMETRO DIGITAL ET-3880


    
      [image: ]
    


    
      [image: ]
    


    Fonte: Minipa (2017)


    ANEXO 10 DESCRIÇÃO DO SCANNER A LASER MARCA SICK MODELO S3000
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