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INTRODUCAO

Os veiculos elétricos fazem parte da historia do automovel desde os
seus primordios quando ainda coexistiam em quantidade semelhante
aos veiculos a vapor e a combustao.

Entre 1900 e 1920, veiculos elétricos e a combustiao dividiam o
mercado automobilistico. Porém, a evolucao dos motores elétricos
permitiu que um pegqueno motor fosse utilizado como arranque dos
motores de combustao interna. Com a eliminacao de um dos principais
problemas deste tipo de motor e com a reducao do preco dos
combustiveis derivados do petrdleo, os veiculos acionados por energia
elétrica praticamente desapareceram do mercado.

Os inconvenientes dos veiculos elétricos atuais sao 0s mesmos dos do
passado, entre os quais é possivel citar a baixa densidade de
armazenamento de energia (Wh/kg), tempo elevado para recarregar as
baterias, baixa autonomia e o alto custo das baterias. Os avancos
tecnoldgicos amenizaram esses inconvenientes. Controles eletronicos
permitram o0 uso de motores de alto rendimento, aumentando a
autonomia do veiculo e controlando de forma mais eficiente a demanda
de energia. Com relacao a gquestao ambiental, cabe salientar, que
veiculo elétrico praticamente nao emite gases nOCIivOS ao meio
ambiente, e que o0s niveis de ruido sao significativamente menores
guando comparados a de um veiculo com motor de combustéo interna.

OBJETIVO
Analisar a capacidade de propulsao de um prototipo elétrico, a fim de
validar a viabilidade de seu uso em vias publicas

METODO

A partir de um conjunto pré-selecionado, composto por dois motores
eletricos de alta eficiéncia, controlados por modulos de controle
programaveis, foi realizada uma configuracao especifica para o
protétipo, em que foram definidos parametros importantes para se
atingir um desempenho compativel com o transito urbano. Num
segundo momento foram definidas as resisténcias que se opdem ao
movimento do prototipo, de forma que seja possivel especificar dados
de desempenho e consequentemente avaliar sua capacidade de
transitar em vias publicas.
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- Figura 1: Veiculo prototipo
para testes dos motores.

Figura 2: IMO, veiculo que sera construido para
receber os motores elétricos.

RESULTADOS

Grafico de poténcias

Observando a figurara 3, é possivel visualizar as curvas de
poténcia aerodinamica e de rolagem requeridas por velocidade. A curva
de poténcia total requerida € a soma da poténcia aerodinamica e da
poténcia de rolagem.
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Figura 3: Grafico tedrico Poténcia x velocidade
Velocidade maxima
Como pode ser visto na figura 3, a velocidade maxima néo e limitada
pela poténcia dos motores, mas sim pela rotacdo maxima dos mesmos.
Considerando o pneu com raio de 0,28 m, rotacao do motor de 5000
rpm, reducéo de 7:1, a velocidade maxima sera de aproximadamente
75 km/h.

Angulo de aclive maximo

Na figura 4 pode ser visto a curva de poténcia disponibilizada pelo
motor e as curvas de poténcia necessarias para que o0 veiculo se
desloque por velocidade. Sabe-se que 0s motores podem disponibilizar
torque trés vezes superior ao nominal por curtos intervalos de tempo,
aproximadamente 10 segundos, sem gue haja prejuizos a durabilidade
dos mesmos. Desta forma se obtem um angulo de maximo de aclive de
12,36°.
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Figura 4: Grafico teorico Poténcia x velocidade x aclive

CONCLUSAO

Para manter o prototipo a uma velocidade constante, a
poténcia produzida pelos motores deve ser equivalente a poténcia
consumida pela resisténcia de rolagem e a resisténcia aerodinamica.
Considerando uma velocidade de 75 km/h é necessario que 0s
motores produzam uma poténcia total de 4980 W. Se a eficiéncia do
conjunto controlador/motor/redutor for de 90%, a poténcia
disponibilizada pela bateria devera ser de 5533 W. Como a bateria
utilizada tem capacidade de 6480 Wh, a autonomia sera de
aproximada de 1 hora e 10 minutos, equivalente a 82,5 km.
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