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LISTAG

1. Obtenha o modelo de % carro.

Ia Is

F 3

e Inicialmente, faz-se a resultante das forcas na vertical:
2K, =Fy+ Fg = Myg
Sendo:
Fp = —kaya — ba(va — v¢)
Fg = —kpyp — bp(vp — Vp)

Desse modo, tem-se:

—kaya — ba(va — v¢) — kpyp — bp(vp — vp) = My
e Agora, faz-se a resultante dos momentos em G:
Z]c = Faly + Fglg = J6

Sendo assim:

[—kaya — ba(wa —v)lly + [=kpyp — bp(vg — vp)]lp = ]é

e Faz-se, entdo, uma mudancga de coordenadas:
Ya =Y — lasen(6)

Y = Y + lgsen(0)



Ao se trabalhar com pequenas variagdes em 6, pode-se aproximar sen(8) = 6.

Desse modo, chega-se em:

Ya=Yc — a0

Y =Y + 150
Derivando essas equagodes:

Ya=Ye— lA9

Y = Y + 150

Para seguir a lista, chama-se:

Ya X4
YB| _ |xp
yG - Vg
0 w

e Agora, cria-se o espaco de estados:

0 0 1 —la
0 0 1 lp
| ks (Batbe) (bl +bale)
|l M M M M
lAkA_ lgkp(bala — bplp) (byl% + bgl3)
L J J J J
0 0 7
0 O
by, bg
B=l'"u u
bylsbplp
J ]
_[0010
€= .0001]




2. Simulagao do modelo de % carro.
A entrada em degrau pode ser entendida como uma inclinagdo no trajeto do veiculo.
Esse valor de t,, é a diferenga no tempo em que a roda dianteira chega antes da roda
traseira nessa inclinagao. Sendo assim, pode-se achar t, como:
AS L+l 08408
tp =—= = = 0,16s
v Vy 10
Obs: tive problemas com o syslin e ndo consegui resolvé-lo.
cle()
clear
M=200;
J=512;
la=0.8;
1b=0.8;
ka= ;
kb= ;
ba= ;
bb= ;
vh=10;
td= ;
t=( );
vec=ones(t);
vd=zeros(t);
if t>=td then
vd=ones(t);
end
A=[0,0,1,-1a;
,0,1,1b;

-ka/M,-kb/M,-(ba+bb)/M,(ba*la+bb*lb)/M;

la*ka/J,-1
B=[0,0;0,

b*kb/J,(ba*la-bb*Ib) /J,-(ba*la” 2+bb*1b*2) /J];

/]

ba/M,bb/M;
-ba*la/J,bb*Ib/J];

C=[0,0,1,

”’];
D=[0,0,0,

’

IE

u=[vc;vd];
sys=syslin('c',A,B,C,D);

[y]=csim
xa=y(1,)
xb=y(2,7)
vg=y(3,)
w=y(4,);
scf(1);

(wtsys);

’

plot2d(xa,t);

scf(2);

plot2d(xb,t);

scf(3);

plot2d(vgt);

scf(4);

plot2d(w,t)






