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Este trabalho tem como objetivo projetar o sistema de direcdo de um
prot6tipo automotivo esportivo de dois lugares, motor dianteiro e tracdo
traseira, baseado no classico Lotus 7 produzido por Anthony Colin Chapman
em 1957 O protétipo vai preservar as caracteristicas mecéanicas, porém, o
chassis sera mais rigido e a suspenséo e sistema de direcdo serdo projetados
para gerar o comportamento dindmico de um veiculo que possa trafegar em
vias urbanas e rodovias, porém com um comportamento esportivo.

A suspensao dianteira sera do tipo “duplo A” e a traseira de tipo “quatro
barras” (four link). O sistema de direcdo sera do tipo pinhdo e cremalheira sem
cervoassisténcia, montado a frete do eixo dianteiro. Este sistema deve oferecer
boa dirigibilidade, seguranca e estabilidade. Para que as rodas néo
escorreguem em curvas o projeto se baseara na geometria de Ackerman, que
permite que as rodas direcionais estercem em angulos diferentes. Seréo
determinadas as caracteristica geométricas do sistema de direcéo, tais como:
angulo de inclinacdo do pino mestre, desvio, offset lateral, angulo de caster,
avanco, articulacédo da direcéo (pivd), desvio e angulo de camber. O sistema de
direcdo deve ser estavel em velocidades elevadas, e deve tender a retornar
para a posicao de deslocamento em linha reta durante as curvas. A principal
dificuldade do projeto consiste em determinar a posi¢cao da caixa de direcéo e a
dimenséo das barras axiais que conectam a caixa de diregdo ao montante das
rodas, jA& que ndo deve haver variagdo de convergéncia durante o
deslocamento das rodas relacionado com o movimento da suspensao.

Palavras chave: Geometria de Ackerman. Sistema de dire¢ao. Chassi.






