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Com o aumento constante do niumero de acidentes em todo o pais e um transito cada vez mais
cadtico nas grandes cidades, surge a necessidade da criagdo de mecanismos que possam reduzir
acidentes e otimizar o transito dos grandes centros. Conforme Sciesleski (1982) os acidentes de
transito ocorrem em razao da falta de conservagdo de veiculos e estradas, ou ainda, sdo provocados
por pedestres e condutores, onde as falhas humanas destacam-se entre os demais fatores
determinantes dos acidentes. Segundo dados oficiais os acidentes de transito por colisdo ou choque
representam mais da metade dos acidentes com vitimas no Brasil. Pensando nesta problematica teve
inicio o projeto AutoDrive, que objetiva apresentar um dispositivo de baixo custo capaz de dirigir
(controlar) um veiculo de modo a evitar colisdes e até mesmo conduzi-lo em um determinado
trajeto sem a necessidade de intervencdo humana mantendo uma velocidade compativel com o
trajeto a ser percorrido. Para implementacdo do projeto estd sendo desenvolvido um protétipo de
veiculo em escala reduzida utilizando-se a tecnologia open-source denominada arduino que permite
o controle dos hardwares envolvidos (veiculo e sensores) através de um algoritmo. A implantacao
de tal dispositivo em um veiculo em escala real serd capaz de reduzir a ocorréncia colisdes,
principal responsavel pelos acidentes com vitimas no pais. A tecnologia arduino consiste em uma
plataforma open-source construida em uma placa nica capaz de interagir com o mundo externo por
meio de diversos sensores. Possui um software proprio para a criagdo do codigo fonte que deve ser
escrito em linguagem C, e que permite sua gravagdo na microcontroladora por meio de um cabo
USB. Sera ainda utilizado um carrinho de controle remoto, sendo-lhe extraida a placa de controle,
cuja fungdo ficara a cargo do arduino. Para identificar obstaculos serdo utilizados 4 sensores de
distancia ultrassonicos HC-SR04 integrados ao arduino, bem como para o controle dos motores sera
utilizado um CI L298n capaz de controlar os dois motores do carrinho (1 para controle da direcao
do carrinho simulando o volante e 1 para controle da velocidade do carrinho). O algoritmo de
controle serd desenvolvido em linguagem C, utilizando a IDE oferecida pelo arduino, e devera ter a
capacidade de, ao identificar obstaculos, tomar decisdes de alteracao de trajetdria evitando assim o
risco de colisdes e assim mantendo o veiculo dentro de um percurso determinado. Os resultados
esperados dividem-se em 4 fases: 1) espera-se que o veiculo seja capaz de mover-se em um trajeto
retangular sem colidir com as paredes externas ao tragado; 2) O veiculo devera percorrer 0 mesmo
trajeto da primeira fase com o diferencial de que ao encontrar um obstaculo seja capaz de alterar sua
trajetoria de modo a evitar uma possivel colisdo; 3) O veiculo devera ser capaz de percorrer um
circuito oval evitando possiveis colisdes com as guias laterais do trajeto; e, 4) Nesta fase o veiculo
devera ter integradas todas as habilidades das fases anteriores de modo a permitir que se movimente
em um circuito misto composto de retas e curvas, evitando possiveis colisdes e mantendo-se em
movimento enquanto o trajeto assim permitir.
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