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Resumo

Com o crescimento atual do mercado de veiculos autbnomos, empresas tém investido em
pesquisa cientifica. Isso se deve as oportunidades de negécios que esses veiculos oferecem,
relacionadas a eficiéncia energética, economia, segurancga, dentre outros. Tais vantagens criam
um mercado que promete movimentar trilhdes de ddlares anualmente. Em meio a esse cenario,
0 Laboratério de Mobilidade Terrestre (LMT) iniciou o projeto do Veiculo Inteligente de
Desenvolvimento Aplicado (VIDA) gue visa construir uma plataforma para testes relacionados a
veiculos inteligentes. O objetivo desta pesquisa € realizar a integracdo dos instrumentos da
plataforma com sistemas computacionais, para que seja possivel realizar o controle e navegacao
do veiculo. Para isso, foram instalados sensores como encoders rotativos nas rodas a fim de
realizar medicdes de velocidade e deslocamento. Além disso, um potencidmetro foi usado para
medir o estercamento das rodas dianteiras. Apés a instalacdo destes sensores, foi desenvolvido
um programa utilizando o framework ROS (Robot Operating System). Tal programa é capaz de
realizar a integragdo desses sensores com os computadores da plataforma, registrar os dados e
aplica-los em algoritmos de navegacao e controle do veiculo. Para isso, o sistema foi divido em 3
niveis de processamento, sendo o mais alto nivel realizado por um notebook, responsavel pelas
tarefas mais complexas como percepcao, localizacdo, navegacdo e controle, processos que
demandam maior poder de processamento. O segundo nivel de processamento é feito por uma
Odroid, que realiza os calculos de controle, baseado nas informacgfes recebidas do notebook e
das leituras dos sensores. Apos os célculos, os comandos de estercamento, aceleracdo sao
enviados para um Arduino. Além disso, a Odroid também faz a requisicdo de leituras dos
sensores, por meio de interrup¢des, a outro Arduino de forma periddica. Além de serem
utilizados nos calculos de controle, esses dados sao enviados para o notebook. Por fim, o
terceiro nivel de processamento é feito pelos Arduinos, que acionam os atuadores e realizam as
leituras dos sensores. O funcionamento desse sistema integrado foi testado e validado. Porém,
durante a aplicagdo no veiculo em movimento, problemas de dimensionamento da ponte H dos
motores, anteriores a este trabalho, vieram a tona, inviabilizando maiores experimentagdes.
Sendo assim, atualmente esta sendo projetado uma nova ponte H que possibilite realizar novos
testes 0 mais breve possivel.
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