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Simulador de Dinamica Veicular

Virtual Car é um simulador de veiculos de
passeio/utilitarios para validacao e testes de componentes
automotivos.

A utilizacao do Virtual Car permite uma reducao de
custos e dos tempos de testes de componentes automotivos.




[ Fatec

“José Crespo Gonzales”
A= A _/"\] Y T_\"\ H Y ;;_’\Ai VT e 2 = \‘?‘"! ;""?/F;\ : /’/:] [ [ L = pa
‘| { (D) 11 a = 17 = L Y=Y o
Oor ae L JiNaMmiCa Velcular

<

"/a ] PR B . ‘/”\,
SlMUlad

Virtual Car fornece graficamente e em tempo
real, as resposta dinamicas de um veiculo quando
solicitado pelo motorista através de sinais de
entrada como estercamento, frenagem e aceleracao
do mesmo.
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Modelo dinamico da roda. (pneu e aro) Z//JJFasEQaﬁ
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O detalhamento do modelo do pneu se torna necessario na
modelagem, visto que o contato com o pavimento gera forcas e
deformacoes que afetam a dinamica do veiculo, como o caster dinamico
e o angulo de deriva do pneu, entre outros. Observe na foto abaixo as
forcas laterais (Fs), originadas no contato entre o pneu e o pavimento.




Coeficiente de rigidez lateral (C)

dw = angulo de estercamento. o =angulo de deriva
Vw = direcao da velocidade no eixo da roda
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- Modelo matematico
completo da dinamica
veicular.

- Leitura dos controles de
um veiculo: direcao,
acelerador, freio, cambio e
embreagem.

- Simula¢cao em tempo real.
- Visualizacao em 3D da
simulacao.

- Painel de instrumentos
com velocidade, rotacao e

consumo de combustivel.
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- Especificacdo e validacao de componentes
automotivos através de simulagoes.

- Testes de componentes automotivos reais através
da tecnologia HIL (Hardware-in-the-Loop).

- Avaliacao de design de novos produtos.
- Treinamento.
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Modelo Matematico d
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- A modelagem matematica da dinamica se baseia no modelo
SAE (Society of Automotive Engineers).

- Dinamica lateral valida até aceleracoes de 0.8 G.

- Modelamento do pneu usando o modelo de Burckhardt.

- Modelo completo da embreagem e cambio.

- Modelos de suspensao McPherson e Multilink.

- Modelo do motor através de curvas de torque e
consumo especifico de combustivel.

MOTOR EMEREAGEM CAIXA DE MARCHAS DIFERENCIAL PNEU! RODA
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Veg, B,

Angulo de guinada (y)
Forcas longit. (FI)
Forcas verticais (Fz)
Aceleracao longit.(ax)
Aceleracao lateral (ac)
Arrasto aerodinamico (Fa)
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Gréaficos dinamicos
em relacéo ao tempo

Trajetorial raio curva
Velocidade CG / rodas
Aceleracdes todas
Torque/rotagdo motor
Movimento da suspensao
Movimento e rotacdo do
chassi

Trajetoria
Posicao (X;Y)
Raio de curva

Frenagem e
Aceleracao/Pneus
Forca de frenagem

Controle de
travamento rodas

Coeficiente

de adesao
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Suspenséo

Deflexao(Az)

Angulos de

Rolamento ¢
Arfagem y

“José Crespo Gonzales”

Motor e
Transmissao
Torque do motor
Caixa de cambio
Embreagem
Diferencial

Joystick/comandos
Direcao
Acelerador
Freio

Roda/Pneus

Forca lateral (Fs)
Forcas longitudinais
Forcas verticais (Fz)

Atrito rolamento (Frol)

Direcao
Volante Angulo de
Estercamento ow
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L <) Simulador de Carros

MULACAQ: Rodanda

DADOS EM TEMPO REAL DE
TRAJETORIA, VELOCIDADES,
ROTACAO DO MOTOR,
ACELERACOES , CONSUMO E
ANGULOS DE INCLINACAO
DO VEICULO ENTRE OUTROS
66 PARAMETROS
DISPONIVEIS

Ext
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L < Simulador de Carros

SIMULAGAQ: Rodando

=AY 00.00 mis2
Consumo: ---= Km/|
Cons. Mediot 02.9 Km/|

PERCURSO URBANO PARA
AVALIACAO DE MOBILIDADE E
FUNCIONALIDADE DO
VEICULO
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SIMULAGAC: Rodando
X: 0550.9

Y: 0499.3

Z: 0000.1

ROLL: 000.0

PITCH: 000.0

YAW: -359.2

VEL: 000.1 Km/h
RPM: 1067 rpm

AY: 00.00 m/s"2
Consumo: --.- Km/|
Cons. Médio: 03.6 Km/I

CONSTRUCAO DE MODELOS A
PARTIR DAS NECESSIDADES DO
CLIENTE
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& Simulador de Carros m

SIMULACAO: Rodando VISAO DO INTERIOR DO VEICULO REAL COM

g INSTRUMENTOS NA POSICAO DO MOTORISTA, COM

Z: 0000.1 GIRO DE CAMERA DE 360 GRAUS.
ROLL: 000.0
PITCH: 000.0
YAW: -000.9
VEL: 000.0 Km/h
M: 0661 rpm
00.00 m/s”2
: —- Km/l
ip: 04.0 Km/|
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VEICULOS COM MODELAGEM COMPLETA
DE MOTOR, SUSPENSAOQ, SISTEMA DE
TRANSMISSAO, INTERACAO PNEU E
PAVIMENTO, AERODINAMICA REAL E
REACOES COM O SOLO.
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PISTA DE TESTES
DINAMICOS COMO CURVAS,
DE LONGA DURACAO,
SLALON E AFERICAO DE
FREIOS COM SISTEMA ABS
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Aquisicao de comandos
- Direcao

- Acelerador

- Freio

- Cambio

- Embreagem

- Farol / lanterna freio

Joystick Logitech G27
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- Aumento da sensac¢ao de imersao da pessoa que
utiliza o simulador.

- Inclusao de todos os comandos de um veiculo de
passeio, como farois, setas, freio de mao, entre outros.

Integracao do veiculo com a rodovia virtual em
relacao a obstaculos e variacoes de terreno; interagcao
pneu/pavimento (chuva, lama) e reconhecimento de
placas de sinalizacao.



