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Atualmente, a frequéncia de acidentes causados por condutores de veiculos no
transito devido a desatencdo, o cansaco, a deficiéncia (visual, auditiva, motora), o
excesso de velocidade, o consumo de alcool ou drogas, as complicacdes de saude,
vem se tornando comum e crescendo de forma exponencial a cada dia. Este trabalho
apresenta o desenvolvimento de um veiculo autbnomo de transporte publico de
passageiros, que atuard& em ambientes fechados como por exemplo, grandes
universidades. O desenvolvimento busca disponibilizar um servico de transporte de
passageiro que visa a seguranca, a qualidade e o menor custo a mantenedora do
veiculo, visto que, o servico trata-se de um transporte publico e gratuito, sem fins
lucrativos. A técnica utilizada para a locomocéao do veiculo em um determinado circuito
pré-estabelecido sem que haja intervencdo humana é chamada de follow line, ou seja,
seguidora de linha. Para que a leitura do ambiente seja realizada sem que haja
interveng&o humana, o veiculo conta com diversos sensores instalados em seu interior
e exterior. Responsavel por receber as informacfes dos sensores e decidir em
guestdo de milissegundos qual sera a melhor decisdo a ser executado, o prototipo
conta com uma placa controladora Arduino, onde a mesma podera acionar ou
desacionar determinado atuador (motor) para que assim, seja corrigida alguma
possivel irregularidade. Este projeto abre diversas possibilidades de utilizacdo e
melhorias a serem realizadas e implementadas, visto que veiculos autbnomos é uma
tecnologia relativamente nova e pouco difundida nos dias atuais. O projeto encontra-
se na fase de montagem pratica do protétipo, onde aproximadamente setenta por

cento esta concluida.

Palavras-chave: Automacéo Veicular; Arduino; Sensores.

REFERENCIAS:

67



' ANAIS - UNIC

ROTTAVA DA SILVA, Luciano. Andlise E Programacédo De Robds Méveis Autbnomos
Da Plataforma Eyebot. 2003. Disponivel em:
<http://www.das.ufsc.br/~rottava/download/dissertacao.pdf> Acesso em: 17 set 2015.

CARRETO, Carlos. Sistemas Robdticos. Portugal 2005. Disponivel em:
<http://www.ipg.pt/user/~ccarreto/_private/SR/Docs/0405/Sensores.pdf> Acesso em
26 set 2015.

REZENDE, Marcos F. de. Desenvolvimento de um Robd Mével Auténomo Inteligente
Utilizando a Arquitetura de Assuncao. Uberlandia ¢ MG: Centro de Ciéncias Exatas e
Tecnologia, Universidade Federal de Uberlandia, 1992. 102 p. Dissertacao
(Mestrado).

68



