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Resumo

Com os altos indices de acidentes automobilisticos recorrentes em todo o mundo, milhares de
vidas sdo perdidas,na maioria, causados por erros humanos. Visando diminuir essa estatistica,
grandes instituicbes de pesquisa tém trabalhado ativamente em solucdes de baixo custo para
veiculos convencionais. O Laborat6rio de Mobilidade Terrestre - LMT- tem seguido esta mesma
direcdo em suas pesquisas, mais especifico com o estudo e desenvolvimento da Comunicacgéo e
Posicionamento pela Luz Visivel (VLC) e (VLP), respectivamente. Este projeto tem por objetivo
estudar a base de um modelo VLP que, quando comparada ao GPS convencional, pode
apresentar um resultado até 20 vezes mais preciso em ambientes hurbanos. Na etapa atual, o
projeto consiste em estudar o comportamento da intensidade luminosa com relacao as variaveis
de distancia e de frequéncia luminosa do sinal emitido pela fonte, além de, encontrar um modelo
matematico capaz de satisfazer esse sistema. Resultados preliminares realizados em ambiente
controlado mostram a viabilidade da solugdo proposta. Para o prosseguimento do projeto,
propde-se a implementacao de uma estrutura para simular um ambiente urbano e de um cédigo
computacional para realizar uma triangulagdo a fim de encontrar a posicdo de um objeto nesse
ambiente utilizando um microprocessador, além de integra-lo, também, a aplicacédo de VLC em
desenvolvimento no laboratério.
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