ESTUDO DA DINAMICA VERTICAL DE UM VEICULO ATRAVES DA TEORIA DE
SISTEMAS MULTICORPOS

Neste trabalho foi feita uma revisao bibliografica sobre dindmica veicular vertical e
modelagem de veiculos automotivos. Devido a complexidade da teoria de
multicorpos envolvida neste estudo, apresentou-se uma breve revisdo sobre os
principais formalismos empregados na determinacdo das equacdes dinamicas de
sistemas mecanicos. Esta fase inicial foi necessaria para garantir o cumprimento do
principal objetivo deste projeto, que € o estudo do comportamento dindmico vertical
do sistema de suspensao de um veiculo trafegando em linha reta e com velocidade
constante sobre uma pista com perfil conhecido. Para tanto, um veiculo com sete
graus de liberdade foi modelado através do software de multicorpos Autolev, que
também foi estudado com profundidade ao longo do projeto. A carroceria do veiculo
foi modelada como um corpo rigido ligado a quatro massas, representando as rodas
e as partes moveis da suspensao, através de molas e amortecedores lineares. Estas
massas podem se deslocar em relagéo ao chassis do automoével, possuindo um grau
de liberdade de translacédo cada, e estao ligadas a superficie do pavimento através
de molas e amortecedores, representando a rigidez mecanica e o coeficiente de
amortecimento dos pneus. A carroceria rigida do veiculo possui trés graus de
liberdade, podendo transladar verticalmente além de apresentar os movimentos de
rolagem e arfagem. Os dados utilizados para a modelagem foram baseados em um
veiculo off-road comercial de médio porte apenas para ilustracdo, no entanto, a
abordagem utilizada neste trabalho é aplicavel a uma grande variedade de
automoéveis. As equagdes de movimento do modelo foram desenvolvidas a partir do
formalismo de Kane através do Autolev. Determinadas as equagdes dindmicas do
veiculo e de posse de alguns perfis de pista, foram realizadas algumas simulacées
com o modelo desenvolvido visando a sua validacao.
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