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Resumo

Merling, Michael Cordeiro Carvalho; Neto, Mauro Speranza. Uma
abordagem gerencial para o procedimento de projeto de suspensoes de
veiculos terrestres. Rio de Janeiro, 2007. 174p. Dissertacdo de Mestrado —
Departamento de Engenharia Mecanica, Pontificia Universidade Catdlica
do Rio de Janeiro.

Apresenta-se uma visdo gerencial para o procedimento de projeto de
suspensdes de veiculos terrestres. Sdo descritos, em linhas gerais, os principais
aspectos técnicos relativos ao projeto deste sub-sistema veicular, e tratados, com
detalhes, os topicos fundamentais para a sua administracdo. Discute-se, entre
outras, as etapas de especificacdo do projeto, quesitos necessarios, normas a serem
aplicadas, e as etapas a cumprir, segundo a visdo do gerente administrativo do

projeto, responsavel pela organizacao do grupo de técnicos que ird desenvolvé-lo.

Palavras-chave
Dinamica veicular; geréncia de projeto de suspensdes; integracdo de

sistemas veiculares
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Abstract

Merling, Michael Cordeiro Carvalho; Neto, Mauro Speranza. A
managerial approach to the ground vehicles suspension design
procedure. Rio de Janeiro, 2007. 174p. M.Sc. Dissertation — Departamento
de Engenharia Mecanica, Pontificia Universidade Catélica do Rio de
Janeiro.

It is shown a managerial vision of the ground vehicles suspension design
procedure. Are described, in general lines, the main technical aspects related to
the design of this vehicular sub-system, and treats, with details, the fundamental
topics for its administration. It is discussed, beside others, the design specification
stages, necessary requirements, norms to be applied, and the stages to accomplish,
according to the vision of the administrative design manager, responsible for the

organization of the technicians' group that will develop it.

Keywords
Vehicular Dynamics; Vehicular Systems Integration; Suspension Design

Management.
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2D — segunda dimensé&o ou duas dimensdes

3D — terceira dimenséao ou trés dimensdes

4WD - “Four Wheel Drive” - tracdo nas quatro rodas
4WS - “Four Wheel Steering” — estercamento nas quarto rodas
ABS - “Anti-lock Brake System”

ASME - “American Society of Mechanical Engineers”
CAD — “Computer Aided Design”
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CMT — Capacidade maxima de tracéao
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CR — Centro de rolagem

CTB — Cdbdigo de transito brasileiro (Ver Bibliografia)

CVT — “Continuously variable transmission” - transmissédo continuamente
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EVTE — Estudo de viabilidade técnico-econémica
FDM™ - “Fused Deposition Modeling”
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SL — “Suspension leverage”

SLA — Estereolitografia (SL)
SLS — Sinterizacao Seletiva a Laser
SUV — “Sport Utility Vehicle”
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Nossa maior fraqueza estd em
desistir. O caminho mais certo de
vencer é tentar mais uma vez.

Thomas Edison
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