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O principal elemento mecéanico de um amortecedor é o fole metalico flexivel o qual
bombeia o fluido de trabalho através de uma valvula controlavel. A perda de carga gerada pelo
orificio anular da valvula resulta em uma pressdo interna no fole produzindo a forca
amortecedora. Para o0 posicionamento do obturador da valvula utiliza-se um atuador
piezoelétrico que controla o tamanho do orificio anular resultante na vélvula. A partir das
especificacdes do fole e do atuador, 0 modelo do circuito hidraulico é desenvolvido pelo método
dos elementos finitos, considerando a interacdo entre o fluido e a estrutura da valvula do
amortecedor. Realiza-se simula¢fes numéricas para determinacdo do campo de pressfes e
velocidade para diferentes valores de fechamento da valvula e para diferentes velocidades
imposta ao fluido. Com os resultados , calcula-se as forgcas de amortecimento que agem no fole
e a forca reativa no obturador da valvula. Um sistema de inferéncia adaptativo neurofuzzy é
aplicado pra mapeamento dos resultados numéricos obtidos com 0 modelo em elementos finito.
A dindmica envolvida pode ser simulada quando o amortecedor proposto for incorporado a uma
suspensdo equivalente a ¥ de veiculo. A partir do modelo em elementos finito do atuador
piezoelétrico propde-se um modelo dindmico de um grau de liberdade incorporando a massa do
obturador da vélvula. Projeta-se um controlador PID para posicionamento do obturador da
valvula e essa dindmica é definida como um sistema de controle local. Nas simula¢Ges com o
amortecedor passivo ndo se considera a dindmica do atuador. Com o sistema ativado
desenvolve-se o sistema de controle global para controlar a suspensdo da dindmica veicular.
Nesse caso 0 amortecedor ativo, define-se uma hierarquia entre os controladores tal que a
performance desejada para o veiculo € proveniente do controle global que define a acdo
necessaria para o sistema de controle local resultando finalmente numa 6tima forca de
amortecimento. Os resultados numéricos comprovaram a eficiéncia do projeto realizado, o que
incentiva a verificacdo experimental do amortecedor ativo proposto.
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