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Resumo 

 

 

 

Merling, Michael Cordeiro Carvalho; Neto, Mauro Speranza. Uma 

abordagem gerencial para o procedimento de projeto de suspensões de 
veículos terrestres. Rio de Janeiro, 2007. 174p. Dissertação de Mestrado – 
Departamento de Engenharia Mecânica, Pontifícia Universidade Católica 
do Rio de Janeiro. 

 

 

Apresenta-se uma visão gerencial para o procedimento de projeto de 

suspensões de veículos terrestres. São descritos, em linhas gerais, os principais 

aspectos técnicos relativos ao projeto deste sub-sistema veicular, e tratados, com 

detalhes, os tópicos fundamentais para a sua administração. Discute-se, entre 

outras, as etapas de especificação do projeto, quesitos necessários, normas a serem 

aplicadas, e as etapas a cumprir, segundo a visão do gerente administrativo do 

projeto, responsável pela organização do grupo de técnicos que irá desenvolvê-lo.  
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Dinâmica veicular; gerência de projeto de suspensões; integração 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 Mecânica, Pontifícia Universidade Católica 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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