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MODELO DE ½ CARRO 

 

 
Figura 1: modelo de ½ carro 

 
 
Modelo da dinâmica vertical:  

A dinâmica referente ao movimento horizontal do centro de massa é desprezada, ou seja, a               

velocidade horizontal de G (vH ) é constante, logo o modelo deve ter 4 variáveis de estado:  

- velocidade vertical vG do centro de massa G.  

- velocidade angular ω de AB em torno de G.  

- elongação xA da mola de rigidez kA.  

- elongação xB da mola de rigidez kB.  

Entradas: velocidades verticais (vC e vD) dos pontos C e D.  

Saídas: velocidade vertical vG do centro de massa G e velocidade angular ω de AB em torno                 

de G.  

Hipóteses simplificadoras: 

-  Movimento apenas no plano da página.  

- AC e BD permanecem sempre na vertical.  

- Considere molas e amortecedores lineares.  

- O deslocamento angular do segmento AB é pequeno (tal que senα ≅ tanα ≅ α e cosα ≅                  

1). 

 

 

 



ESPAÇO DE ESTADOS 
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DOMÍNIO DA FREQUÊNCIA 

 
● Função transferência: 

 

 
 

● Polos: 

          − .95  p1 = 1 ± 9 − .25 .58  p2 = 0 ± 5  
 
 
 
 
 



DIAGRAMA DE BODE PARA O SISTEMA 

● Para xA: 
 

 
 
 

● Para xB: 

 

 



● Para vG: 

 

 

● Para w: 

 

 



CÓDIGO: 

 

 


