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CAPITULO 1. EQUACIONAMENTO

1 Equacionamento

M =200 kg;

5 J=512 kgm’;
Ia b s | IL,=08 m;
i Ilg=08 m;
kx = 10.000 N/m;
M, J kg = 10.000 N/m:

Vit A VA wd |p ba = 200 Ns/m;
ot o bl o et e @0 """"""" priemnersfermasennymenre by = 200 Ns/m;

vp = 10 m/s;

Figura 1.1: Sistema de meio carro analisado

ME = Jok = laka(xa — 2¢) — lgky(xp — 2p) + Laba(xa — Zo — Igbp(rs — 21

mag = —ka(xa —xc) — ba(Ta — xc — kp(ep — xp) — bp(2s — 2p)

Logo: 4 = Vé —lywexg=Vs—lpw.
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CAPITULO 2. SIMULACOES

2 Simulacoes

A modelagem descrita no capitulo anterior foi entao simulada para as condi¢oes des-
critas nas segoes seguintes.

2.1 Condigao 1

w=[ve vp]

Restrigoes:
ot <0=vs=0;
e t>1=uvc =1
ot <tly=wvp=0;
o t>tg=vp=1

Os resultados estao ilustrados nas Figuras 2.1 e 2.2
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Figura 2.1: Resultados obtidos



2.2. CONDICAO 2 CAPITULO 2. SIMULACOES

Velocidade angular do corpo
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Figura 2.2: Resultados obtidos

2.2 Condicgao 2

u = [sin9,8995¢ sin 9, 8995¢]

Obteve-se as Figuras 2.3 e 2.4 como resultados.



2.2. CONDICAO 2

CAPITULO 2. SIMULACOES

Velocidade do centro de massa
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Figura 2.3: Resultados obtidos
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Figura 2.4: Resultados obtidos
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2.3. CONDICAO 3

CAPITULO 2. SIMULACOES

2.3 Condicao 3

u = [sin4, 9875t —sin4, 9875¢]

Obteve-se as Figuras 2.5 e 2.7 como resultados.
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Figura 2.5: Resultados obtidos
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Figura 2.6: Resultados obtidos




2.3. CONDICAO 3

CAPITULO 2. SIMULACOES

No dominio da frequéncia:

Diagrama de Bode para xa
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Figura 2.7: Resultados obtidos
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Figura 2.8: Resultados obtidos
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CAPITULO 3. CODIGO UTILIZADO

3 Cobdigo utilizado

kA = 10000;

kB = 10000;

bA = 200;

M= 200;

J = 512;

1A = 0.8;

IB = 0.8;

td = (1A + 1B)/vH; //Tempo de resposta de D [s]

t _inicial = 0;

t final = 1;

t = linspace(t_inicial ,t final ,1000); simulacao = 3;
xA0 = 0; xBO = 0; vGO = 0; w0 = O0;

if simulacao = 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 simulacao = 2 then function fun=ul(t), fun function fun=u2(t

), fun function fun=u3(t), fun function fun=u4(t), fun
= —c0s(9.8995%t)/9.8995, endfunction = —co0s(9.8995%t)/9.8995,

endfunction = sin(9.8995%t), endfunction

= s8in (9.8995%t), endfunction

elseif simulacao = 3 then

function fun=ul(t), fun = —co0s(9.8995xt)/4.9875, endfunction
function fun=u2(t), fun = cos(4.9875%t)/4.9875, endfunction

function fun=u3(t), fun = sin(4.9875xt), endfunction
function fun=u4(t), fun = —sin(4.9875%t), endfunction end

funcprot (0)

function dy=estados(t, y)

dy (1) = y(3) — lAxy(4);

dy(2) = y(3) + 1Bxy(4);

dy(3) = ~(KAM)xy(1) — (KB/Mysy(2) — ((bA 1 bB)M)xy(3) + ((bAsIA —

bBx1B) /M) xy (4) + (kA/M)xul(t) + (kB/M)*u2(t) + (bA/M) u3(t) + (bB/M)
x«ud(t);

dy(4) = (1AkA/J)*y (1) — (IB+kB/J)*y(2) + ((1AsbA — 1B*bB)/J)xy(3)
((bAx1A~2 — bBx1B~2) /M)y (4) — (1AxkA/J)*ul(t) + (1B*kB/J)*u2(t)



37

38

39

40

41

42

43

44

45

46

47

48

49

50

51

52

53

54

55

56

57

58

59

60

CAPITULO 3. CODIGO UTILIZADO

— (1A%bA/J)*u3(t) + (1BxbB/J)*ud(t);

endfunction

result = ode (|xA0;xB0;vGO;w0|,0,t,estados);

xA = result (1,:); xB = result(2,:); vG = result (3,:); w = result
(4.:);

scf (1)

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

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

plot (t,vG);

scf(2)

xtitle (" Velocidade angular do corpo");
Velocidade angular [rad/s|"); plot

; xlabel ("Tempo [s]|"); ylabel("
(t,w);

A=10,0,1, 1A:0,0,1,1B; kA/M kB/M, — (bA+bB) /M, (bAxIA — bB+1B) M; 1A+
KA/J,— 1B+kB/J,(1A*bA 1B+bB)/J, (bAxlA~2 + bBx1B~2)/J];

B=10,0,0,0;0,0,0,0;kA/MkB/M,bA/M,bB/M;—1AxkA/J,1BxkB/J,—~1AxbA/J,
IB«bB/J|; sl = syslin(’'c¢’ JAB,[1,1,1,1]);

h = ss2tf(sl);

scf(3);

bode(h(1,1));

xtitle ("Diagrama de Bode para xa");
scf(4);

bode (h(1,2))

thtle(”[hagnnna de Bode para xb"); scf(5);
bode (h(1,3));

xt1tle(”Ihagranu1 de Bode para vg");
scf(6);

bode (h(1,4))

thtle(”[hagmnna de Bode para w");
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