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Platatorma Estabilizadora >

Angulos de Euler Modelo Fisico




Platatorma Estabilizadora >

Hipoteses Simplificadoras:

e Plataforma e suportes sao corpos rigidos;

e Plataforma e suportes sao 0s unicos elementos com massa € inércia;

® Vinculos cinematicos permitem movimento relativo de um grau de
liberdade entre dois componentes;

e Atritos dos an€is sao modelados como amortecedores viscosos lineares em
funcao das velocidades angulares;

® [inearizag¢ao ao redor da posi¢cao de equilibrio estavel;

® As unicas entradas sao as velocidades angulares aplicados pela base.




Modelagem do Sistema

Esquema de Eixos do Sistema de Coordenadas:

Plataforma com gimbal interior Suporte cardaninterior com gimbal exterior Suporte cardan exterior com base

Matrizes de mudancga de base:
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Modelagem do Sistema

Equacoes diferenciais do sistema:
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Equacoes diferenciais linearizadas:




Modelagem do Sistema
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Analise no Dominio da Frequéncia

Func¢oes de Transferéncia:

—32,7198
s3 + 33,0616s% + 11,1836s

1
s2 1+ 32.71985

P(s)




Analise no Dominio da Frequéncia

Polos do Sistema:
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Analise no Dominio da Frequéncia

Diagramas de Bode:
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Analise no Dominio da Frequéncia

Diagramas de Bode:

Magnitude {dB)
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Analise no Dominio do Tempo

Resposta do sistema linear a excitacao senoidal:
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Analise no Dominio do Tempo

Resposta do sistema ndo-linear a excitacao senoidal:
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Analise no Dominio do Tempo

Modelo de meio carro:

T v(t) = u(t+At)

13



Analise no Dominio do Tempo

Parametros numéricos da suspensao:

Simbolo Componente Metade longitudinal
Massa da metade do chassi 600

Momento de meércia 730

Massa da suspensao ¢ da roda 45

Constante clastica da suspensao 18000

Ce Cochiciente de amortecimento da suspensao 500
k. Constante elastica do pneu 1020173
Con Constante de amortecimento do pnen 138

a Distancia do centro de massa ate a roda 1 1.5

b Distancia do centro de massa ate a roda 2 1,15

Metade transversal
SYWIRS

108.3

45

183000

500

102017,3
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Analise no Dominio do Tempo

Resposta a lombada:

'J.l-m;m (8)

Entradas do sistema Respostas do sistema linear




Analise no Dominio do Tempo

Resposta ao buraco transversal:
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Diagrama de Blocos

Dinamica
Veicular




Conclusoes

e Sistema marginalmente estavel,;

e Modelos lineares se mostraram eficazes; c o o o o

e Respostas de simulagoes coerentes;
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Apéndice

Resposta a um degrau:
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Apéndice

Resposta do sistema linear

Entradas do sistema 2r
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