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Enunciado

MODELO DE 2 CARRO

M =200 kg;_
J=512 kgm;
Ia B I In=0,8 m;
N b Jr|3 =08 m;
ka = 10,000 N/m;
M, J kg = 10.000 N/m;
i Vi W, by = 200 Ns/m;
Vi B B A ;
--4——-’51-—T- -------------- ®G --------------- 1— -------- by = 200 Ns/m;
vy = 10 m/s;

Figura 1: modelo de 'z carro

Modelo da dindmica vertical:

A dindmica referente ao movimento horizontal do centro de massa & desprezada, ou seja, a

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

velocidade vertical vG do centro de massa G.
velocidade angular @ de AB em torno de G.
elongacdo xA da mola de ngidez kA.
elongacio xB da mola de ngidez kB.

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

Saidas: velocidade vertical v(G do centro de massa G e velocidade angular @ de AB em torno

de G.

Hipoteses simplificadoras:

Movimento apenas no plano da pagina.

AC e BD permanecem sempre na vertical.

Considere molas e amortecedores lineares.

O deslocamento angular do segmento AB ¢ pequeno (tal que senu = tano = o e cosa =

1).



Equacionamento do sistema
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Graficos gerados dos movimentos e da andlise de Bode
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Codigo utilizado no scilab para a criagao dos graficos:

[ R T I O I

wvH = 10;
td = (1A + 1B)/vH;

t inicial = 0;

t_final = LC

t = linspace(t_inicial,t_final,10000);

xB0 =

vGE0 =-0;

wl-=.0;

if simmlagdo == 1 then
function fun=ul(t), fun = t, -endfunction
if-t-<-td then
function fun=u2(t), fun =.0, -endfunction
else
function fun=u2(t), fun = t, endfunction
end
function fun=u3(t), fun = 1, endfunction
if -t <-td then
function- fun=u4(t), -fun = -0, -endfunction
else

function fun=u4(t), fun = 1, endfunction

end

elseif simulagdo == Z then

function fun=ul(t), fun = » -endfunction

function fun=u2(t), fun =
function fun=u3(t), fun =
function fun=u4(t), fun =
elseif simulagdo

, endfunction
endfunction

endfunction

then

function fun=ul(t), fun =
function fun=u2(t), fun =
function fun=u3(t), fun =
function fun=u4(t), fun =
end

, -endfunction

5, endfunction

endfunction
endfunction

T (0)
function dy-gstados(t, ¥)
dy(l) = y(3) - 1lA*y(4);
dy(2) =y (3) + 1B*¥(4)

xA = result(l,:);
xXB = result(Z,:);
vG = result(3,:);
w = result :

)i

B e L

dy(3) = - (KB/M)*y (1) - (kB/M)*y(2)- {(bA + bB)/M)*y(3) + ((bA*1A -bB*1B)/M)*y(4) + (kA/M)*ul(t) + (kB/M)*ul(t
dy(4) = (lA*KA/J)*y(1)-(1B*kB/J)*y¥(2)+((LA*bA - 1B*bB)/J) *y (3)-( (bA*1A"Z - bB*1B"2) /M) *¥ (4) - (LA*KA/J) *ul (t) +
endfunction

result = e [xA0;xB0;vGE0;w0], 0, t,estados) ;

+ (bA/M)*u3(t) +(bB/M)*ud(t);
(1B*kB/J) *u2 (t) - (1A*bA/J) *u3 (t) + (LB*bB/J) *ud (t) :

1, 1B;-kA/M,-KB/M, - (DA+bB) /M, (bA*1A - bB*1B)/M;1A*kA/J,- 1B*kB/J, (1A*bA-1B*DB)/J, - (bA*1A~2 + bB*1B~2)/J];
0,0,0,0:kA/M, kB/M, bA/M, bB/M; -1R*kA/J, 1B*kB/J, -1A*bA/J, LB*bB/J] ;



