Analise do comportamento dinamico de um

Onibus sob manobra direcional
Andreé Vinicius Brizio da Silva

DEPARTAMENTO DE
ENGENHARIA MECANICA

¢ Objetivos

Implementacdo de um modelo de  Sdo utilizadas duas formulagdes para IEEEEEEENE .
onibus realizando manobras em uma as forcas laterais devido ao angulo I /4 WO O T . ________ -y

pista plana para a avaliagao da de escorregamento do pneu, i/ | /[ |/l
dinamica lateral e comparagao com consequentes N doN N anguiosNde s : L L LR
resultados obtidos em um software  estercamento das rodas dianteiras. O bt NN

de simulacao comercial. modelo de Dugoff € obtido a partir de s

¢ Meétodo

Baseia-se em um modelo de veiculo
de oito graus de liberdade proposto
por Smith e Starkey (1995). Consiste
de uma massa suspensa
apresentando movimentos na direcao
X, Y e rotacoes de rolagem e
guinada. Considera-se o0s demais
graus de liberdade representados
pela analise independente de cada
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¢ Modelos de pneu

relacoes entre as direcoes de
deslocamento do veiculo e pneu e
geometria da carroceria e o modelo
de Pacejka, (Magic Formula) € obtido
através de dados experimentais.

¢ Deslizamento
longitudinal dos pneus:
Para analisar 0S efeitos do

deslizamento longitudinal dos pneus
utilizaram-se dados extraidos da

Levando em consideracao 0
deslizamento longitudinal dos pneus,
reliza-se a mesma manobra para o
modelo de Dugoff.

roda. O objeto de estudo trata-se de  simulacdo no software TruckSim em ="
um Onibus de configuracdao 4x2 com conjunto com equacdes relacionadas e
sistema de suspensao pneumatico. aos modelos de pneus.
Utiliza-se o software TruckSim para
comparacao e validacao, aplicando os
mesmos parametros do modelo do ¢ An3jlise de Resultados A e s e
onibus programado, retirados do e e |
trabalho proposto por Carreirdo  Realiza-se a simulacdo de uma - et e o
(2003). manobra de mudanca dupla de s i ool
faixa a 40km/h sem a consideracao
do deslizamento Jlongitudinal. Os _
resultados demonstram a SN L=
convergéencia para os dois modelos T e © T
de pneu e a correlagao com O0S
o 4 ol valores obtidos pelo software
% "y ¢ Conclusbdes
N (s : 8 e i O onibus apresenta resultados muito
< INCIEIRNr: RN, semelhantes com ambos os modelos
1 ’ IR IS .. de pneu, demonstrando  boa
TSR AT correlagao com os resultados do
SARNEEE 5w softaware comercial. Os valores de
Bl oA AN amplitude sdo similares, havendo
. KrILIP BN desvio apenas para a rolagem. A
~ - LT IR TIEE N consideragao do deslizamento
¢ Equacoes de movimento . | longitudinal  apresenta mudanca
A partir dos graus de liberdade a . significativa no comportamento do
serem considerados, realiza-se o 5 veiculo, alterando a amplitude do

somatorio de forcas e momentos nas
direcoes de movimento. As forcas
atuando no veiculo sao retiradas a
partir das equacoes dos modelos de

deslocamento lateral.

pneu utilizados. Para resolver as
equacoes, isolam-se os termos de s
~ : ¢ Referencias:
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sistema matricial:

[M]-{&}+[C]- X} +[K]-{x} = F
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