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1 Contextualização

O advento dos véıculos automatizados está transformando a modelagem e operação dos
sistemas de tráfego. Os modelos e métodos tradicionais de operação e controle do tráfego
urbano e rodoviário envolvendo semáforos, painéis de mensagens variáveis, e sinalização
fixa vertical e horizontal não atendem esse novo cenário que se desenha para os sistemas
de transportes. Assim, é urgente a necessidade de novos modelos [1] e um novo olhar no
projeto de controladores. De fato, novos modelos [1–3], novos simuladores [4], e dezenas
de estratégias de controle [5, 6] vêm sendo propostos.

Surpreende, entretanto, que nessa miŕıade de estratégias de controle propostas, sejam
elas de coordenação [5, 6], sejam de planejamento de trajetória [7, 8] de véıculos auto-
matizados, haja poucas referências a trabalhos de robótica móvel. A área de pesquisa de
robótica móvel é mais madura e possui grande sobreposição com o problema de controle
de tráfego de véıculos automatizados. Afinal, ao retirar o motorista da malha de controle
do véıculo e automatizá-lo, este torna-se essencialmente um robô móvel.

2 Objetivos

2.1 Objetivo Geral

Elaborar uma revisão de métodos, técnicas, abordagens e ferramentas empregadas em
robótica móvel, em particular aquelas de planejamento de trajetórias e de coordenação
de robôs, que apresentem potencial para aplicação em controle de interseções urbanas e
entroncamentos viários em cenários em que os véıculos são automatizados.

2.2 Objetivos Espećıficos

• Identificar, classificar e organizar técnicas de controle de robôs móveis (coordenação
e planejamento de trajetória);

• Testar em simulação técnicas selecionadas;
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3 Metodologia

Inicialmente serão conduzidos estudos dirigidos de trabalhos na área de controle de tráfego
com véıculos automatizados para familiarização com o problema. A seguir será em empre-
gado um método de busca sistemática da literatura a ser discutido entre os proponentes
e o mestrando. Serão estabelecidos critérios para classificação das técnicas. Técnicas se-
lecionadas serão empregadas em estudo de caso em simulação para o controle de tráfego
de véıculos automatizados, tanto em vias urbanas como em vias rodoviárias.

3.1 Cronograma

O trabalho será dividido nas seguintes etapas:

1. Etapa 1: Estudo de controle de tráfego. Peŕıodo: agosto/2018 a dezembro/2018;

2. Etapa 2: Revisão da literatura de robótica móvel. Peŕıodo: dezembro/2018 a
julho/2019;

3. Etapa 3: Implementação. Peŕıodo: maio/2018 a agosto/2019;

4. Etapa 4: Simulações. Peŕıodo: setembro/2019 a dezembro/2019;

5. Etapa 6: Dissertação e defesa. Peŕıodo: novembro/2019 a fevereiro/2020.

4 Perfil do candidato

Interesse pelo controle de tráfego com véıculos automatizados e robótica móvel. Cursar a
disciplina de modelagem para otimização e de robótica móvel.

5 Resultados

Os principais resultados esperados para este trabalho de mestrado são:

• domı́nio dos conceitos de controle de tráfego com véıculos automatizados;

• visão geral de robótica móvel;

• formação de recursos humanos em área estratégica;

• divulgação técnico/cient́ıfica dos resultados e conclusões em periódicos e congressos
nacionais e internacionais.
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