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Estudo das Suspensdes Passivas, Semi-Ativas e Ativas: Simulacdo
Numerica de um Exemplo.
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Neste trabalho, faz-se um estudo do comportamento dindmico de uma suspensao veicular,
tomando-se por base, um modelo plano de um veiculo, considerando-se simultaneamente, a
dindmica da suspensdo dianteira e traseira do mesmo, no qual sdo introduzidos elementos passivos e
ativos. A lei de controle aplicada ao elemento ativo é obtida através da teoria classica de controle.

Os parametros a serem analisados e otimizados sdo o conforto, a seguranca e a estabilidade
do veiculo. Trabalhou-se com um modelo teérico de um sistema linear, com um grau de liberdade.
Introduziu-se um controlador PID e admitiu-se uma atuacdo instantanea do elemento de feedback.
Sdo comparados os desempenhos dos sistemas ativo, semi-ativo e passivo. O modelo plano do
veiculo é equacionado utilizando-se a segunda Lei de Newton. As equacdes dindmicas do veiculo
com os sistemas passivo, semi-ativo e ativo sdo entdo transformadas em diagramas de blocos, de
forma a possibilitar a sua simulacdo no Simulink do MATLAB. A excitacdo utilizada é a funcédo
degrau que pode representar obstaculos na pista de rolagem.

Os parametros reais para a simulagdo numérica do desempenho da suspensdo veicular sdo
obtidos. Apresentam-se algumas definicBes utilizadas na area de modelagem e anédlise de
suspensBes ativas: Sistemas passivos: contém somente molas e amortecedores com parametros
fixos, isto é, rigidez e amortecimento constantes. Sistemas ativos: podem ser definidos como
atuadores que produzem forca segundo uma lei de controle que pode conter informacgdes de
qualquer parte do sistema. A sua determinacgdo é feita de maneira tal a minimizar uma funcgéo de
otimizagdo (custo) que representa 0 comportamento desejado do sistema; Amortecedores ativos: é
uma subdivisdo das suspensdes ativas, em que as for¢as de amortecimento sdo geradas ativamente e
a rigidez da suspensdo é mantida passiva. Assim, a lei de controle sera funcdo das velocidades da
massa suspensa (massa da carroceria) e nao suspensa (massa dos eixos e rodas); Amortecedores
semi-ativos: geram uma forca passiva modulada continuamente segundo uma lei de controle com
uma peguena quantidade de energia externa. O amortecedor semi-ativo se comporta como um
controlador ativo quando a acdo de controle requer uma dissipacdo de energia. Caso a acdo de
controle ndo necessite de um fornecimento de energia, o controlador cancela o fornecimento de
forca.
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