
Veículos seguros estão se tornando cada vez mais comuns em todo o mundo. Isso 
se deve ao fato da constante evolução da tecnologia, principalmente a dos sistemas 
embarcados. Esta tecnologia não se limita aos veículos de quatro rodas ou mais. As 
motocicletas também estão cada vez mais tecnológicas. Neste sentido, este trabalho 
tem por objetivo desenvolver, modelar e conduzir testes para um sistema de limpeza 
de viseira para capacetes, a fim de ajudar os motociclistas em dias chuvosos. Os 
resultados obtidos em simulação mostram que a abordagem proposta funciona bem 
tanto nas situações sem perturbações quanto na influência das perturbações 
aerodinâmicas.
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Safe vehicles are becoming increasingly common worldwide. That is because of the 
increasing technological evolution, especially of the embedded systems. This 
technology is not limited to four or more wheeled vehicles. Also the motorcycles are 
increasingly technologies. In this sense, this work has aim to develop, model and 
conduct tests for a visor cleaning system in helmets in order to help motorcycle riders 
on rainy days. The results on simulation show that the proposed approach work well 
as in the situations without disturbances as in the influence of aerodynamic 
disturbances. 
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(a)                                       (b) 
Figura 1 – Capacete com haste de limpeza. (a) Representação real. (b) Representação em 

CAD. Fonte: Elaborada pelo autor. 
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2.3. Modelo Matemático do Servomotor 



Figura 2 – Esquema de motor CC controlado pela armadura. Fonte: Adaptado de [14]. 
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Figura 3 – Diagrama de blocos. Fonte: Adaptado de [11]. 





Figura 4 – Resposta em malha fechada a partir de entrada de referência.

overshoot

   


























Figura 5 – Resposta de velocidade angular a uma entrada perturbadora

Figura 6 – Resposta de posição angular a uma entrada perturbadora
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Vista lateral do capacete. 

Vista isométrica do capacete. 

Figura 7 – Resposta quando submetido ao tubo de vento laminar. 
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