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1 Resumo

Este projeto foi desenvolvido com base no veiculo de corrida elétrico desenvolvido pela equipe
de estudantes da universidade, a Unicamp E-Racing. A equipe participa de uma competicio de
engenharia que é administrada e regida pela Sociedade dos Engenheiros Automotivos (SAE) por
todo o mundo, contendo mais de 500 universidades participantes ao redor do mundo.

O veiculo em questao é tripulado e elétrico, hd mais de 7 anos que a Unicamp E-Racing projeta
um veiculo totalmente novo todos os anos, as mudancas existem para adequar o carro a novas regras
e a fim de melhorar seu desempenho em pista, facilidade de manufatura e redugao dos custos.

Ao fazer um novo projeto complexo todos os anos é gasto muito tempo de engenharia para
a tomada das decisoes de varias dreas que definem seus objetivos e que cada alteracao em uma
determinada area afeta diretamente nas outras dreas. Além disso, apds projetado e manufaturado
o carro é necessdrio verificar se todo o comportamento planejado estd sob condigoes que definimos
previamente.

Como se trata de um sistema muito complexo, algumas interacoes entre os sistemas podem ser
esquecidas pelo projetista e serem notadas apenas apds a manufatura, fazendo com que o projeto
nao atinja a sua melhor capacidade. Seria necessario entao uma forma com que esses detalhes nao
passassem despercebidos.

Com a modelagem dindmica de um veiculo, é possivel verificar se todos os atributos comporta-
mentais do sistema estao sob controle, e além disso, saber os limites 6timos de cada sistema, dando
ao projetista maior confiabilidade sobre suas escolhas e a facilidade de tomar decisoes.

Para isso, desenvolvemos um modelo inicial em MATLAB & Simulink que compoe os principais
sistemas do carro e que estao correlacionados, tendo como entradas constantes atreladas ao projeto
e sua saida sdo grandezas fisicas que queremos de resposta, visto na figura 1

A importéancia desse tipo de modelo é a diminui¢do de tempo para futuros projetos, melhor esco-
lha de parametros para os futuros projetos e economia, ja que podemos simular diversas situagoes

de um projeto antes mesmo dele ser manufaturado.
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Com este trabalho foi possivel alcangar resultados esperados e que podem ser melhorados e cada
subsistema pode evoluir ou diminuir de complexidade de acordo com o desejo do usudrio.

Foi possivel fazer uma analise qualitativa e quantitativa da influencia da massa no desempenho
para passiveis alteragoes em projetos futuros e seu consumo energético, como pode ser visto na

figura 2, entre outras andlises interessantes de modelos nao usuais.
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Figura 1: Pagina principal do modelo
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Uma volta sob mesmo padrao de pista com diferentes massas.



