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1 INTRODUGAO

O sistema de suspenséo de um veiculo é um item de grande importancia na
construcdo do mesmo, seja este um veiculo de passeio, trabalho ou competigdo. O
principal objetivo de um sistema de suspensao automotiva é proporcionar estabilidade
ao veiculo e conforto aos seus ocupantes, minimizando e/ou absorvendo as
imperfeicdes provenientes do solo, evitando assim a transmissao dessas forgas de
deslocamento para a carroceria do veiculo.

Dentre os variados tipos de sistemas de suspensio presentes nos automoveis
atualmente, o presente trabalho da énfase no sistema de suspensao ativa, que € um
sistema de suspensdo passiva (convencional), o qual € composto por mola e
amortecedor de acao hidraulica, contando ainda com um atuador, capaz de exercer
movimentos verticais com objetivo de compensar as oscilagbes produzidas pelo solo.
Esse atuador é responsavel por erguer ou abaixar o chassi do veiculo de maneira
independente em cada uma das rodas e seu respectivo sistema de suspensao,
minimizando assim o deslocamento da carroceria.

2 REFERENCIAL TEORICO

Este trabalho ainda encontra-se em desenvolvimento e provavelmente seréo
utilizados outros materiais, mas os principais livros e artigos utilizados consistem nos
livros a respeito de técnicas de controle [1], e [2], junto a tese de mestrado [3] e o
artigo [4] que serviu como motivagao para elaboragao deste trabalho.

3 MATERIAIS E METODOS (ou PROCEDIMENTO METODOLOGICO)

Os materiais e métodos utilizados compreendem o estudo e elaboracédo da
modelagem matematica de um quarto do sistema de suspensao ativa empregada em
um veiculo, projetando técnicas de controle que possibilitem uma alteragdo no modo
de controle do sistema de suspensao, visando conforto e/ou a estabilidade do veiculo.
Sao exploradas as seguintes estratégias de controle: Controle PID; Controle por
retroacao de estados; Controle adaptativo robusto;

Neste trabalho objetiva-se avaliar o desempenho de cada técnica de controle
quando o sistema € submetido a disturbios, variacbes paramétricas e dinamicas nao
modeladas. Inicialmente serao realizadas simulagbées em ambiente Matlab. Obijetiva-
se também a construgcao de um protétipo, a fim de aplicar e comprovar os resultados
obtidos via simulagéao, dos trés tipos de controle empregados.
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4 RESULTADOS e DISCUSSAO

A modelagem matematica foi elaborada com relagdo a % do sistema de
suspensao ativa de um automovel, sendo feita com base no modelo apresentado a
esquerda, enquanto que o protétipo a ser desenvolvido é apresentado a direita:
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Fonte: Proprio autor

As estratégias de controle foram projetadas e simuladas com auxilio do
software Matlab em sua versao 2015, utilizando como base de comparacao para a
simulacdes a ferramenta Simulink oferecida pelo software. Essas técnicas de controle
apresentaram resultados satisfatorios até entdo, porém é pretendido aplica-las ao
prototipo para validacao fisica dos resultados obtidos, visando lidar com os ruidos e
incertezas paramétricas associadas a construgdo e obtencdo dos parametros de
modelagem e controle.

5 CONSIDERAGOES FINAIS

O trabalho em questao encontra-se em fase de desenvolvimento, e trata-se de
uma monografia que sera apresentada a comissdo do Curso de Engenharia de
Automacao da Universidade Federal do Rio Grande, como requisito parcial a obtencao
do titulo de Engenheiro de Automacédo, visando aplicar os conhecimentos de
modelagem, simulagao e controle adquiridos ao longo da formacao académica. Uma
analise sobre as respostas obtidas tanto simuladas quanto experimentais sera
realizada na apresentacao deste trabalho.
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