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INTRODUCAO RESULTADOS OBTIDOS

Suspensdes controladas podem ser utilizadas em sistemas Simulacdes realizadas com o software MATLAB e resulta-
automotivos para tornar mais suave o movimento vertical dos vei- dos experimentais obtidos com a planta de suspensao ativa
culos com relacao as perturbacoes encontradas sobre a superficie QUARC, que emula o modelo fisico-matematico considerado.
de rodovias. Atualmente, o tipo de suspensao veicular mais encon- o
trado ainda € o de suspensao passiva, as quais atuam como sim- 9 _“\11 )!Jl
ples dissipadores de energia mecéanica, sem nenhum tipo de con- . - ~I_’ m% T
trole. Por outro lado, suspensoes ativas permitem controlar o sis- e T g - (= | :
tema de amortecimento, podendo-se, assim, reduzir o tempo de o o B
resposta ao atenuar consideravelmente a amplitude das vibragoes -
absorvidas, alcancando-se melhores performances do ponto de _Q DT ”
vista do conforto e da seguranca dos passageiros. O objetivo ol ——— |

desta pesquisa, portanto, envolve a modelagem e o projeto de
controladores por realimentacdo de estados para um sistema MATLAB (Quanser Inc.)
veicular de suspensao ativa.

Principais Resultados Experimentais: Comparacao en-

tre a performance do sistema passivo (0 a 5 s) e a do sistema
MODELAGEM DO SISTEMA controlado — Controle LQR com Observador de Estados LQG
Utilizacdo do modelo de um quarto de carro para a obtengéo de (5a 10 s) para uma perturbagao bump sobre a superticie zr(t):

um sistema de equacOes diferenciais lineares que descrevam as

Open-loop system VS Closed-loop system with LQG controller when zr(t) is a "bump" on the road
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dinamicas do conjunto, seguido de sua representacao em espaco z oo z1(t)
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de estados e analise de estabilidade e de funcdes de transferéncia. 5 ,\/ ,\/
s 0
AT £
ZSQ_T.--- M: - X2 Corpo do % -oeer |
4 = 1 1 1 1 1 1 1
| Veiculo g 004/, 3 4 5 6 7 8 9
F. 7 time [s]
K Bi|d | Suspensao E 004 , . , ] , , ;
F Ativa é 0.02 its:?t()t) i
F. £
» AT a 0 DVA -
2us<—t---- Mus - X1 g -0.02 |
| Roda e P
> 5 7
Kus Bus L-j neu time [s]
N Zr - S rf’ . % ol v I T T T T T 0 ]
= uperficie o
Mercedes - . S
2% 1 da Rodovia " 0 ‘\/\f
=)
o s Bode-maglorZs(s)2rs) ______ . ‘ % —20 ’
Magnitude (dB):20.5 = | . o ! . LooLobri RS o . | . : . " :
_ N ( / > 3 " = . y 5 o
g Y I E%:‘E‘fi{z%’:%i%; ..... ST RS S BRI « 4 T(t) — AT(t) T Bu(t) time [s]
Pl T y(t) = C(t) + Du(t) As vibragoes sobre o corpo do veiculo (zs(t)) e a roda
IR MR S A i) ‘ (zus(t)), causadas pela perturbagéo (zr(t)), sdo fortemente
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' amortecidas com o sistema de controle projetado, sem que

ocorra saturacao no atuador da suspensao ativa (Fc(t)). O
PROJ ETO DOS CONTROLADORES tempo de acomodacao € reduzido em cerca de quatro vezes
frente a resposta do sistema passivo, obtendo-se, ainda,

As seguintes técnicas de controle foram aplicadas ao sistema o .
oscilagcdes de menor amplitude.

veicular de suspensao ativa, de modo a torna-lo mais rapido e
menos oscilante que o sistema passivo (suspensao mecanica nao-
ooy e € Passivo (susp AGRADECIMENTOS

v Controle por Alocacao de Pdlos — Método de Moore Ao CNPg e a PROPESQ, por terem possibilitado e finan-

. » clado esta pesquisa.
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