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M=200kg;
J=512 kgm’;
1,=08m;

Iy =08 m;

kx = 10.000 N/m;
kg = 10.000 N/m;
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B by =200 Ns/m;

== by =200 Ns/m;
vy =10 m/s;
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Figura 1 — Esquema do 1/2 de carro a ser analisado

O problema de 1/2 de carro foi desenvolvido e mostrado a seguir, todos os passos

sao descritos nessa imagem com destaque a representacao no espago de estados no fim da

pagina:




A simulacao do modelo desenvolvido acima foi executada para os trés cenarios a

seguir:

Cenario 1

u= [vc Ud] (1)

Com as seguintes restrigoes:

;

v.=0set <0
vo=1set>1

vg=0set <ty

\vdzlset>td

Os resultados foram os seguintes:



Velocidade do centro de massa
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Cenario 2

u=lv. vg| = [5in9,8995¢ sin9,8995¢]

Os resultados foram os seguintes:
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Cenario 3

u=[v. vg| = [sin4,0875¢ —sind,9875¢]

Os resultados foram os seguintes:



Velocidade do centro de massa
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Os resultados no dominio da frequéncia sao os seguintes:




Diagrama de Bode para xa
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Apéncice com o cddigo utilizado

1 clear all;
2M = 200;
3J = 512;

4 la = 0.8;



b = 0.8;

ka = 10000;
kb = 10000;
ba = 200;
bb = 200:
) vh = 10;
td = (1A + 1b)/vh;
t 0= 0;
t f =1,
t = linspace(t_0,t_f,100);
xal 0;
xb0 = 0;
vgl) = 0;
w0 = 0;
function dy=X(t, y)
dy (1) = y(3) — laxy(4);
dy(2) = y(3) + Ibxy(4);
dy(3) = —(ka/M)*y (1) — (kb/M)xy(2)— ((ba + bb)/M)xy(3) + ((baxla —
5 bbx1lb) M) *y (4) + (ka/M)xul(t) + (kb/M)*u2(t) + (ba/M)*u3(t) +
(bb/M) <ud (t) ;
dy(4) = (laxka/J)*y(1) — (lbxkb/J)*xy(2) + ((laxba — 1lbxbb)/J)xy(3) —
((baxla™2 — baxla”"2)/M)xy(4) — (laxka/J)*xul(t) + (laxka/J)*u2(t) —

(laxba/J)*u3(t) + (1bxbb/J)*ud(t);
endfunction
r = ode ([xa0;xb0;vg0;w0],0,t,X);

3 xa = 1 (1,:);
xb =1(2,:);
vg = I‘(?),I);
w=r1(4,:);

s f1 = scf (1)

xtitle ("Velocidade do centro de massa');
xlabel ("Tempo [s]");

ylabel ("Velocidade [m/s]");

plot (t,vg);

f2 = sctf(2)

xtitle (" Velocidade angular do corpo");

; xlabel ("Tempo [s]");
7 ylabel ("Velocidade angular [rad/s]");
3 plot (t,w);

A=10,0,1,-1a;0,0,1,1lb;—ka/M —kb/M —(ba+bb) /M, (baxla — bbxlb)/M;laxka/J,—
lbxkb/J,(laxba—1lbxbb)/J,—(baxla”2 + bbxlb™"2)/J];



52B = [0,0,0,0;0,0,0,0;ka /M, kb/M,ba/M,bb/M:—laxka/J,1bxkb/J,—laxba/J, 1bxbb/J
I

53 sistema = syslin(’c¢’ ,A,B,[1,1,1,1]);

55 G = ss2tf(sistema);
56 f3 = scf(3);

bl

57 bode (G(1,1));
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