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Resumo

O avanco da automacdo no setor automobilistico tem motivado varias pesquisas sobre o
aprimoramento de veiculos inteligentes. No entanto, antes de serem inseridos em ambientes
reais, os veiculos necessitam ter o seu funcionamento analisado, tornando primordiais os testes
em ambientes virtuais para simulacdo. Este trabalho tem a finalidade de realizar testes de um
sistema de navegacao autbnoma utilizando os softwares ROS e Gazebo, o qual sera
posteriormente aplicado ao projeto VIDA (Veiculo Inteligente de Desenvolvimento Aplicado) do
Laboratério de Mobilidade Terrestre (LMT) da Universidade Federal de Lavras (UFLA). No
decorrer das etapas de desenvolvimento foram realizados estudos de artigos para a escolha e
implementacdo do método de navegacdo mais viavel. Apés analises do planejamento e controle
de veiculos autbnomos, a solucao adotada fard uso de clotdides para a navegacao, auxiliado por
algoritmos presentes no framework ROS, utilizado para a realizacdo das simulacdes. Tais
algoritmos tém como referéncia para testes um veiculo dimensionado por sensores que tem seu
modelo tridimensional exibido no software Gazebo. Este veiculo é tratado como uma réplica da
plataforma de testes VIDA, a qual tem a funcéo de aplicar as pesquisas realizadas no ambito
real. Os algoritmos de navegacgéo estdo sendo testados em um ambiente virtual que conta com
caracteristicas de trafego, tais como: rodovias, georreferenciamento, sinalizagbes de transito,
entre outros. A implementacdo na plataforma de testes VIDA ainda depende de resultados a
serem obtidos. Os parametros que podem ser identificados e extraidos do veiculo no momento
sdo: a referéncia de velocidade angular e linear e a sua posicdo no ambiente de simulacédo. A
partir de tais informacbes, se faz possivel a navegacdo do veiculo dentro do ambiente de
simulacao.
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