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Suspensao Eletromagnética Semiativa com Atuador Linear

Lucas D. Franchi - Laboratério de Maquinas Elétricas, Acionamentos e Energia

INTRODUGAO

O projeto consiste em uma analise da aplicabilidade
sistemas de

de atuadores eletromagnéeticos em
suspensao, como, por exemplo, suspensao veicular.

Com o uso de atuadores eletromagnéticos, figura 01,
substituindo os amortecedores, pode-se operar com
modos passivo, semiativo ou ativo, permitindo assim a
variacdo do coeficiente de amortecimento e, como
consequéncia, obtém-se melhor conforto e seguranca
em uma ampla faixa de frequéncias.

a)

Figura 1: (a) Vista em Corte Atuador e (b) plataforma de testes.

METODOLOGIA

A metodologia utilizada para verificacao experimental
da aplicabilidade de um atuador eletromagnético linear
no sistema de suspensao, Figura 2, consiste em utilizar
um sistema composto por uma bancada que tem uma
base de excitacao com oscilacao controlada, o atuador
eletromagnetico linear, uma massa suspensa € uma
mola, Figura 1.b.

O atuador opera em modo semiativo quando a carga
étrica conectada aos terminais do atuador €
eletronicamente controlada por meio de um circuito
eletrico projetado a fim de implementar um controle
denominado de controle skyhook.

e

Para avaliar o desempenho do sistema de
suspensao usa-se a medicao das posicoes
mencionadas para calcular a transmissibilidade de
deslocamento 7d, que € uma figura de merito que
relaciona a amplitude da oscilacao da massa
suspensa Sm pela amplitude da excitacao de base
Sb, dada por Td = 20log (Sm/Sb). Durante os ensaios
sao aplicados sinais com diversas amplitudes e
frequéncias e sdo realizadas diversas repeticoes
para avaliar a repetibilidade dos resultados.
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Figura 2: Modelo do Atuador operando Modo Semiativo

RESULTADOS

Analisando a Figura 3, pode-se observar que o0s
sistemas passivos apresentam baixa Td ou em r <
V2 ou em r > V2, dependendo da resisténcia de
carga conectado ao atuador. Ja com o sistema
semiativo € possivel reduzir a Td em todas as faixas
de frequéncia. Essa reducao implica que a massa
suspensao € melhor isolada mecanicamente das
vibracoes de base, que € o principais objetivo de
uma sistema de suspensao.
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Figura 3: Comparacao entre o Modo Passivo e Semiativo



