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Objetivos
Analisar 0 comportamento
dinamico de um veiculo

submetido as oscilacoes causadas
pela pista, para otimizar as
condicoes de conforto e
seguranca.

Método

A simulacao de 2 de veiculo €é
realizada pela técnica de sistemas
multicorpos e visa obter melhores
coeficientes de rigidez e
amortecimento das suspensoes do
veiculo e do assento do motorista,
através da técnica de otimizacao
de algoritmos genéticos, quando o
sistema € excitado por uma pista
randomica de qualidade inferior.

Car body 1w

Modelo biodinamico acoplado com meio veiculo
Fonte: adaptado de Abbas et al. (2013)

Equacoes dinamicas
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Excitacao do Veiculo

Na analise, aplica-se o mesmo
perfil aleatdério para o0s pneus
dianteiro e traseiro, considerando
a diferenca de fase em funcao da
velocidade do veiculo e distancia
entre 0s eixos.

Perfil da estrada
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Perfil da estrada para o pneu dianteiro

Funcao Objetivo

A funcao objetivo utilizada
minimiza as aceleracdoes da
cabeca, do assento e tambem o
deslocamento da suspensao do
assento. Esses critérios, aliados as
restricoes g;, g, gz € 3y
representam o0s requerimentos
para aprimorar o conforto e a
seguranca.

min f ({x}) =w, -rms(X,) + W, - rms(X,,) + W, - rms(X_, )
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Conclusoes

A utilizacao de algoritmos genéticos é
uma ferramenta adequada na
otimizacao do comportamento
dinamico do sistema biodinamico
acoplado ao veiculo. A aceleragcao rms
da cabeca do motorista diminui
aproximadamente 55% enquanto a
aceleracao rms do assento diminui
64%, ao custo de um aumento de
56% no deslocamento rms do assento
do motorista.
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