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Planeamento Dinamico de Trajetérias Locais para o ATLASCAR2 em Ambientes com Mdltiplos Veiculos

Enquadramento

A navegacao de veiculos auténomos representa um desafio ndo so6 pela necessidade de percegéo robusta dos limites do
espaco navegavel, mas também pela percecédo de outros agentes presentes na estrada, como outros veiculos ou obstaculos,
estaticos ou dinamicos. Obtida essa perceg¢éo do espago navegavel e a caracterizagdo dos agentes (dimensdes, velocidade,
etc.) é necessario planear e executar as trajetérias que permitam efetuar a deslocagdo para um destino ou uma direcao
definida por um planeamento global da misséo de navegacéo.Das varias solugdes exploradas na literatura, ha uma que se
afigura muito versatil e promissora face aos resultados ja indiciados, também porque funde em agbes simples o préprio ato de
planear e de executar a trajetéria; trata-se da geracao continua de multiplas hipéteses de trajetdrias e a sua selecéo
instantdnea baseado numa métrica da qualidade que é calculada com varios parametros como, por exemplo, a menor distancia
aos alvos vizinhos, o angulo da direcéo do destino, etc.Todavia, quando estédo presentes perturbag¢des de percecdo, ou ha o
surgimento imprevisto de outros alvos em movimento, a definicdo da métrica de qualidade de trajetérias fica mais complexa e é
necessario desenvolver modelos mais robustos que tornem essas perturbagdes indcuas e mantenham a selegao de trajetéria
eficaz dentro de parametros a especificar.Antes de experimentar estas solugdes em ambiente real, que comporta riscos e
desafios de seguranca, este estudo deve ser feito em ambiente de simulagdo com ferramentas realistas, com recurso a
simuladores como o Gazebo ou outros. A simulagcao contempla nao sé a dindmica dos veiculos e sua interagcdo com o meio,
mas também se simula a percecao com sensores comuns, como LIDAR ou viséo.

Objetivos a atingir

* Implementagéo da infraestrutura de simulagao computacional em ambientes com multiplos veiculos.

* Definicdo, estudo e parametrizacéo de trajetérias e das métricas de avaliagdo e selecdo em contexto de multiplos veiculos.
* Testes de verificagao, e se possivel avaliagdo, das técnicas desenvolvidas em situagado real a bordo do carro.

Descricao das tarefas a realizar

1. Familiarizagdo com o estado da arte e trabalhos relacionados, e das ferramentas a usar.

2. Implementagéo geral da plataforma de simulagdo com definicdo dos modelos de veiculos, sensores, e ambiente onde fazer a
simulag&o da navegagao.

3. Implementacao de uma solugéo de simulagdo da percecdo de linhas da estrada, com recurso a simulagdo de um sensor
visual (camara) ou equivalente.

4. Definicao de uma métrica geral para a selecao da melhor trajetéria em funcao dos parametros ja existentes e de outros a
definir para contemplar a percegéo das linhas da estrada, dando ponderagdes variaveis a obstaculos vinculativos (veiculos,
barreiras rigidas) e permissivos (linhas na estrada).

5. Incluir na métrica de selegao de trajetdria as propriedades eventualmente conhecidas dos alvos em movimento,
nomeadamente a sua posi¢ao e velocidade relativa.

6. Levantamento e parametrizagéo de situagdes-tipo para a aplicagéo de diferentes pondera¢des nas métricas de selecdo de
trajetorias (e.g. veiculo em ultrapassagem pela direita/esquerda, veiculo a frente a reduzir a velocidade, etc.)

7. Simulagéo de multiplos veiculos em simultdneo num ambiente comum mas que usam as mesmas regras de selegéo de
trajetorias.

8. Observagé@o em ambiente real a bordo do ATLASCAR2 do comportamento dos algoritmos desenvolvidos.

9. Escrita da dissertagéo e outra documentagéo.

Disponibilidade dos meios necessarios a realizacao do trabalho
Veiculo, computador do carro, e computador do LAR.Os trabalhos decorrem sobretudo no LAR e a bordo do carro.



