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Parametrizacdo de modelo de pneu para veiculo de pequeno porte quanto ao

escorregamento combinado.

Davi A. de Mendoncga*, Fabio M. Santiciolli, Franco G. Dedini.

Resumo

Este trabalho consiste em estudar através de testes realizados em bancada a parametrizagdo de pneus de pequeno
porte quanto ao seu escorregamento combinado. Para tal parametrizagdo foi utilizado o modelo matematico de
Pacejka, obtendo com os experimentos os parametros da sua equacao conhecida como Formula Magica.
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Introducéo
O pneu é responsavel pelo contato entre o veiculo e o
solo, suas caracteristicas possuem grande influéncia no
desempenho do veiculo. No cenério atual a modelagem
do pneu vem se tornando cada vez mais importante com
0 avango de veiculos e rob6s autbnomos. Para isso é
necessario conhecer o comportamento do pneu e suas
forcas de reacao para otimizar os esforgcos de controle.
Neste trabalho o foco € o escorregamento combinado
gue consiste na interacdo das forcas laterais e
longitudinais, podendo ser observado em um veiculo
guando o mesmo realiza uma curva em tracdo ou
frenagem.
O modelo de Pacejka consiste em uma equacdo com
coeficientes formados por subcoeficientes encontrados
experimentalmente para cada pneu.
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Figura 1. Pontos experimentais e ajustes de curva para
Fx PAC2002 para pneu 4PR em escorregamento puro.

O objetivo desse trabalho é encontrar os subcoeficientes
guanto ao escorregamento combinado para 0s pneus
testados além dos fatores de escala que séo utilizados
para caracterizar a superficie de contato.

Tabela 1. Resultado da parametrizacdo da FM para Fx
em PAC2002 para pneu 4PR em escorregamento puro.

IOA |-4,33 |0,00382 |0,06235 |-0,206 * 0,1177 |0,05555

IOA |-0,65 |-0,1617 |0,14618 |0,1028 [0,6172 |-0,786 |-0,1001

I0OA |-0,11 |-0,3971 |-0,6934 |0,00765 |-0,005

Em trabalhos anteriores foram realizados experimentos
com 0S mesmos pneus submetidos ao escorregamento
puro, ou seja, com escorregamento longitudinal para
forca longitudinal, ou com angulo de deriva para forca
lateral e momento de alinhamento.

Resultados e Discusséo
Os resultados esperados devem concordar com o
comportamento tipico descrito na literatura. Para
escorregamento combinado varia-se 0 escorregamento
longitudinal juntamente com o &ngulo de deriva e espera-
se 0 seguinte resultado.
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Figura 2. Forga longitudinal em funcéo da variagdo de k
ea.

Conclusdes
Como conclusdo observa-se que os resultados obtidos
nos trabalhos anteriores concordaram com o esperado
pela literatura. Assim espera-se que neste trabalho os
resultados sigam esta mesma linha tendo em vista que
serdo utilizadas as mesmas amostras de pneus e
substratos.
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