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Resumo

Os avancos tecnologicos promoveram aprimoramentos significativos em conforto, poténcia,
aparéncia, ergonomia e aerodinamica de veiculos. Neste contexto, as inovacdes em veiculos
inteligentes estdo se tornando cada vez mais valorizadas e acessiveis. Entretanto, o
desenvolvimento de novas tecnologias depende de equipamentos de alto custo e ambientes
controlados para testes e validacdo. O objetivo deste trabalho € desenvolver uma plataforma
robo6tica mdvel modular de baixo custo, para estudo de sensores, atuadores e sistemas de
navegacao autbnoma a serem posteriormente integrados em veiculos de escala real. Para tanto,
a partir da carcaca de um veiculo de controle remoto, de 27 por 36 cm (escala 1:12), foram
reaproveitados o chassi, as suspensdes independentes, as rodas emborrachadas e os motores
de corrente continua. Além disso, foi confeccionada uma base de polietileno para o acoplamento
dos componentes eletrénicos, possibilitando a eventual mudanca de sua disposi¢ao, fornecendo
modularidade a plataforma. Para a comunicagéo entre os dispositivos externos, a aquisicdo dos
valores dos sensores e o controle dos atuadores de freios, aceleracdo e estercamento, esta
sendo integrado um microcomputador Raspberry Pi 3 B. Desta forma, sera possivel trabalhar
com os dados de cada sensor independentemente, propiciando a adequada simulacdo de
sistemas em veiculos inteligentes e validar a complementaridade entre os diferentes sensores e
sistemas. Os testes iniciais com os sensores e atuadores demonstram a viabilidade da aplicag&o.
Os préximos passos contam com a finalizagdo da integracédo dos sistemas no microcomputador
e a implementacao de tarefas basicas de navegacao. O projeto ser4d uma importante plataforma
para os estudos no Laboratério de Mobilidade Terrestre (LMT), na Universidade Federal de
Lavras (UFLA).
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