Proposta de tema de Dissertacio de Mestrado
Titulo: Controle de trajetoria de um veiculo inclinavel usando técnicas de modos de deslizamento.
Orientador: Nestor Roqueiro

Objetivo Geral: Esta proposta visa o desenvolvimento de um sistema de controle de estaabilidade para
um veiculo leve de trés rodas, dois assentos em “tandem” e suspensdo independente. O veiculo devera se
inclinar para realizar curvas. A inclinag@o sera controlada por de um sistema de dire¢do by wire de forma
automatica. O controlador sera projetado usando técnicas de modos de deslizamento. Devido ao
acoplamento inerente entre as variaveis de inclinagdo e velocidade longitudinal o problema abordado ¢ de
caracteristica multivariavel ndo linear. Deverdo ser analisados efeitos de perturbagdes no desempenho do
sistema controlado.

Justificativa: Sistema de controle de diregdo e estabilidade de veiculos de 4 rodas é um tema atual e
garante um bom tema de pesquisa. Controle de dire¢do e estabilidade de veiculos de 2 rodas ¢ mais
desafiador e também garante bons temas de pesquisa. Para ambos encontra-se farta bibliografia. Em
controle de direcdo e estabilidade de veiculos de 3 rodas inclindveis ha pouca pesquisa cientifica
publicada. Como a dindmica destes veiculos é diferente daquela correspondente aos de 2 ou 4 rodas o
campo de pesquisa ¢ amplo e desafiador. A rejeigdo de perturbacdes é um tema particularmente
interessante pois o veiculo € inerentemente instavel e o piloto ndo pode interferir para estabiliza-lo, como
no caso de motos e bicicletas, restando esta tarefa ao sistema de controle automatico. As solugdes
encontradas poderdo ser experimentadas em um veiculo prototipo garantindo a viabilidade dos sistemas
de controle propostos. Trabalhos prévios de uma dissertagdo de mestrado defendida no PPGEAS e de
uma estancia de Pos Doutorado do orientados podem ser usadas como ponto de partida da pesquisa.

Plano de Atividades:
— Levantamento bibliografico: 2 meses
—  Estudo do modelo do sistema: 2 meses
— Analise dinamica: 2 meses
— Projeto de sistema de controle: 8 meses
— Ensaios e ajustes: 2 meses
— Redag@o da dissertagdo: 2 meses
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