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MODELO DE > CARRO

M =200 kg;

J=512 kgm?;

Ia In 1,=0,8 m;

Is=0,8m;

kx = 10.000 N/m:

M J ks = 10.000 N/m;

A VA Y b = 200 Ns/m;

Vu B B A 5

I . S o Sm—— e O by = 200 Ns/m:

Vy = 10 m/S,
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Figura 1: modelo de % carro

Modelo da dinamica vertical:
A dinamica referente ao movimento horizontal do centro de massa ¢ desprezada, ou seja, a
velocidade horizontal de G (vH ) € constante, logo o modelo deve ter 4 varidveis de estado:

- velocidade vertical vG do centro de massa G.

- velocidade angular ® de AB em torno de G.

- elongacgdo xA da mola de rigidez kA.

- elongagdo xB da mola de rigidez kB.
Entradas: velocidades verticais (vC e vD) dos pontos C e D.
Saidas: velocidade vertical vG 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 sena = tana = o € cosa. =

).



ESPACO DE ESTADOS

DOMINIO DA FREQUENCIA

e Funcdo transferéncia:
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DIAGRAMA DE BODE PARA O SISTEMA

e Para xA:
Diagrama de Bode para xA
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e Para xB:
Diagrama de Bode para xB
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e Para vG:

Magnitude (dB)

Fase (grau)

e Paraw:

Fase (grau)

Diagrama de Bode para vG

T— T T Ty T T T T T T —TTTTT|

107 10" 10" 10’ 10° 10°

Frequéncia (Hz)

bl T I T "
1072 10 10° 10! 10 10°

Frequéncia (Hz)

Diagrama de Bode paraw

Magnitude (dB)

10 10! 10° 10! 10° 10°

Frequéncia (Hz)

107 10! 1° 10 2

Frequéncia (Hz)



W W - m s W N

o e e e
-] M 0 & W k= O

18

119
20
21
22
23
24
25
2¢
|27
28
29
30
31
3z
33
34
35
3€
37
38

=-aUU;
512;
_ .-:;
= 8;
(fu

EEGEGE-T
n

R
% I

tf=4 ;

t=linspace (ti,t£, 1000);

A= [0,0,1,-1A;0,0,1,1B;-kA/M, -kB/M, - (bA+bB) /M, (bA*1A-bB*1B) /M;1A*kA/J,-1B*kB/J, (1A*bA-1B*bB) /J, - (bA*

1A~2Z+bB*1B~2) /J];

B=[0-,-0-,-0-,-0-;0-,-0-,-0-,-0-;7eA/M, -kB/M, bA/M, bB/M; - 1A * EAS. J-, -1B-*.¥B/ - J-, —-1A-*hA/ -J-,
1B *bB/ J 1 ;

funcprot (0}

result=cde ([xa_o;xb o;vg _o;w_o],0,t,eEstados);

xh=resulti(l, |;

xB=resulti(Z, - };

vG=result (=, |;

w=resultc(4, " );

sl=syslin{('c' A,B,[1,1,1,1]);
G=ss2tf(sl);

set {"current_figure"”
bode (G(1,1));
xtitle("Diagrama-de -Bode -para-xA™);
set ("current figure",2) -;
bode - (G(L,2));
xtitle{"Diagrama -de-B
set ("current figure”™
bode (G(1,3));
xtitle({"Diagrama-de -Bode -para-v:");
set ("current figure",k 4)

bode (G{1,4));

xtitle({"Diagrama -de -Bode -para-w");




