Solucdes de transporte com propulsao eléctrica

ANEXO 15- CARACTERISTICAS DE VEICULOS ELECTRICOS
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Solucdes de transporte com propulsado eléctrica

Conteudo
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1 Caracteristicas de veiculos eléctricos
(1)

1.1 Forca de traccao

A Forca de traccdo de um veiculo é um somatoériofodga de atrito de
rolamento (Frr), Forca aerodindmica Fad, Forcautbeda (Fhc), Forca de aceleracéo, e

a Forca de aceleracdo angular ( Fwa).

Forca de TraccdB,, = F. + Fyq + Fpe + Fig + E,q

Equacéo 1

1.1.1 Forca de atrito de rolamento

Sendom a massa do veicula,velocidade er inclinacdo de subida. A forca que
impulsionaré o veiculo estard dependente da rasiat@erodindmica dos veiculos, do
rolamento, componentes auxiliares e aceleracaetbulo caso a velocidades ndo seja
constante.

A resisténcia criada pelo contacto dos pneus éatt@s

Fry = tyrmg
Equacéo 2

Onde F; é a forca resistiva de rolamentn,. coeficiente de resisténcia de

rolamento (Depende do tipo de Pneu e pressdo dmmpédgpicamente em veiculos

eléctricos toma o valores de 0,005)
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1.1.2 A forca aerodinamica (Fy)

Esta resisténcia depende da forma do veiculopareafcom o ar o contorna.

A forca aerodinamica (g caracteriza a resisténcia aerodinamica
1
Faa =35 pACy?

Equacéo 3
Ondep é a densidade do ar, A a area frontal do veidudyelocidade e £o
coeficiente de arrasto com valores tipicamente h8se 0.19 num veiculo com bom

design.

1.1.3 Forca de subida Fhc

Forca de subidanErepresenta o esfor¢co que o veiculo faz quandoaestébir
uma determinada inclinacao.
Fre = mgsin ()
Equacéo 4

1.1.4 Forca de aceleragéo
De acordo com a segunda lei de newton a forca eleracéo € a forca que ira

aplicar uma aceleracéo linear no veiculo.
Fiqo = ma

Equacéo 5

metor torque = T

C

gear ratio= G

tyre

tractive effort— £, radius = r

llustragdo 1- DiagramaFonte especificada invalida.
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Solucdes de transporte com propulsado eléctrica

Para este dimensionamento temos de saber quahodbirecessario para fazer
rodar as rodas.

Que é definido por Binario a@io = F;,r onder o raio do pneu, e{a forca de
traccdo. Sendo G a relacdo de transmisséo do pert@io veio da roda e T o binario do

motor, entao:

Fier
T =
G

Equacéo 6

Escrevendo a equacdo em funcao de F

Equacao 7

1.1.5 Forca de Aceleragao angular

Sabendo que a velocidade angular do eixo da ré;dmd.s‘l

A velocidade angular do motor sera: = G% rad.s™!, e a aceleracdo angular
respectivamente = G%raal.s‘2

O binario para esta aceleracdo angular € o seguihte IG%, onde | é o

momento de inércia do rotor do motor. A forca geeaas necessitam para atingir a

aceleracdo angular e determinada pela equggas glG%

GZ
Fwa = T—Zla
Equacéo 8
Sendo que os sistemas mecanicos ndo sao 100%mefsieemos de considerar
ainda a eficiéncia do sisterpg

GZ
Fa)a = pgrz la
Equacao 9
2
F(ua = r—zla
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Modelagdo da aceleragdo do veiculo

A aceleragdo de um veiculo o indicador chave xelafis performances do
veiculo. A aceleracdo tipica nos veiculos de comdbusiterna podera variar entre
valores de 3s dos 0-100 Km/h e 15s aos 0-100 koafm, este tipo de propulsédo a
aceleracdo maxima € obtida quanto é atingida oribimdaximo do motor com o
acelerador completamente actu&amte especificada invalida.

Da mesma forma os veiculos eléctricos séo tesabogrio maximo.

Uma das caracteristicas principais caracteristiltess motores eléctricos, é o
binario maximo. Na maior parte dos motores, a baelacidade o binario é constante,
até o motor atingir a velocidade angular critiga, depois disso o binario caonte
especificada invalida.

A velocidade angular do motor depende da relacéimatsmissao e do raio da

roda.

Entdo para< oc ou v < %wc T= Twax

T, rT, .. .
T = m:ch = mewa (1) ou o binario cai de acordo

r
0= Oc OUV = —w,
G

com a equacao
T=To ko
Substituindo a velocidade angular:
T=To- v (2)
Substituindo na equacéao (2.8) a equacéo (2.6)

E sabendo que = dv/dt, que a densidade do ar ao nivel do mar é Y28k

G 5 G?* dv
7T = UW,mg + 0625ACdV + (m + IT]gT'z E

Equacéo 10
Quando na fase inicial quando T=Tmax a equacéo fica
G G? dv

7 T = trrmg +0.625ACov" + (m+ 1)

Equacéo 11
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Com base nas equacdes apresentadas sera construjgtograma em Matlab,
onde é analisado as prestacdes de um veiculo dikefap® Lugares) e um compacto de
(2 Lugares).
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