
Este artigo tem como finalidade estudar e analisar 
um diferencial eletrônico para aplicação em um 
veículo elétrico solar que tenha uma eficiência 
energética para transitar em meios urbanos, que 
está sendo desenvolvido na Universidade Luterana 
do Brasil, pela equipe Solartech com apoio de 
empresas privadas patrocinadoras e incentivadoras 
de novas ideias, novas tecnologias. 
OBJETIVOS
Para controle iremos utilizar uma combinação de 
sensores yaw rate (giroscópio) e do estudo de side-
slip (deslizamento aerodinâmico, usado na aviação), 
através de um controlador de movimento que será 
desenvolvido, que usará essas duas informações 
juntamente com um microprocessador que fará a 
leitura a cada certo tempo e fará um ajuste na 
tração.

Levando em consideração que esta é uma pesquisa 
com pouco tempo de estudo, temos nesse projeto 
o estudo para um veículo elétrico com tração 
dianteira, neste tempo de estudos nos deparamos 
com um problema para transferir a potencia 
gerada para o motor para as rodas, pois como 
nossa ideia é que o motor seja no cubo da roda 
(figura 3) evite perdas mecânicas geradas por um 
diferencial mecânico (figura 1), onde atritos entre 
materiais e o peso foram um dos empecilhos para 
melhorar a eficiência do veículo. 
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Neste projeto, está sendo desenvolvido um 
controlador de movimento capaz de substituir o 
tradicional diferencial mecânico presente nos 
veículos a combustão convencionais. Para descrever o 
funcionamento e desenvolver o controlador em 
questão, foram revisados e analisados modelos 
matemáticos e físicos capazes de descrever o 
comportamento do veículo. 
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