TECNOLOGIA

Cavalo-robdtico

PRIMEIRO PROTOTIPO NACIONAL DE CAMINHAO
AUTONOMO JA CIRCULA PELO CAMPUS DA USP SAO
CARLOS, UNINDO A CAPACIDADE DOS PESQUISADORES
BRASILEIROS A ESTRATEGIA DE INVESTIMENTO EM P&D
ACADEMICO DA SCANIA FABIO OMETTO

O convénio de cooperagio tecnoldgica firmado entre a Scania e a Univer-
sidade de Sio Paulo (USP), em 2013, dd origem a mais uma importante
iniciativa. Em parceria com a Escola de Engenharia de Sdo Carlos e o Insti-
tuto de Ciéncias Matematicas e de Computagio (ICMC), a fabricante sueca
apresentou o protétipo de caminhio auténomo totalmente desenvolvido por
brasileiros, e que serve como incentivo para uma série de programas de pes-

Antenado: navegacao por GPS de
alta precisao “ao volante”do G360.
Desvio maximo de 10 cm

engenharia
automotiva
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quisa e desenvolvimento dentro da
comunidade académica.

A equipe de pesquisadores do
Laboratério de Robética Mével res-
ponsdvel pelo caminhdo auténomo,
formada por dois professores e seis
alunos, é a mesma que vem desen-
volvendo o projeto CaRINA — Carro
Robético Inteligente para Navegagio
Autdénoma —, o primeiro veiculo sem
motorista autorizado a trafegar por
vias publicas em territério nacional
(capa da Engenbaria Automotiva e Ae-
roespacial n° 57). “O sistema autono-
mo nio vai substituir o motorista, mas
foi criado para ajudd-lo a cumprir suas
tarefas com mais seguranca e tranqui-
lidade”, afirma o Prof. Denis Wolf, que
coordena os dois projetos.

Além do financiamento integral,
com o aporte de R$ 1,2 milhido, a
fabricante disponibilizou dois cami-
nhdes e o acesso a informagdes téc-
nicas para o projeto de automagio. O
andincio do novo empreendimento
conjunto com aquela universidade
estadual ocorreu poucos meses apds
a empresa inaugurar o primeiro la-
boratério de pesquisa da industria de
veiculos comerciais, construido em
associagdo com a Escola Politécnica,
a Poli-USP, dentro do Parque Tecno-
16gico de Sorocaba. “Temos experién-
cia em acordos com universidades na
Suécia e algumas ji consolidadas no
Brasil. Esse tipo de trabalho traz co-
nhecimento para dentro da empresa e,
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Acima: o computador ligado a todos 0s sensores
capta e interpreta os dados vindos do ambiente e do
veiculo, definindo, em seguida, o comando correto
para que o caminhdo acelere, contorne uma curva
ou acione o sistema de freios

Ao lado: na grade frontal sao fixados a camera

(em cima), para detectar pessoas, e o radar, que &
"vé”mesmo sob neblina. Abaixo: o simulador no

qual sdo testados todos os softwares do projeto

a0 mesmo tempo, permite aos alunos  sistema de condugdo autdénoma possa controlar os seus movimentos. Entre eles,
e professores envolvidos vivenciarem  a navegagdo por GPS de alta precisdo, com antenas posicionadas sobre o teto da
desafios concretos da industria’, diz  cabine, que fornece sua exata localizagio, com desvio maximo de 10 cm. Um su-
Rogério Rezende, diretor de Assun-  porte fixado na grade frontal do caminhio inclui, na parte superior, uma cimera
tos Institucionais e Governamentais  estéreo, para a detec¢do de pessoas, e, logo abaixo, o radar automobilistico, capaz
da Scania Latin America. de identificar obsticulos, mesmo em situagées como chuva, neblina e durante a
noite. Um sensor na drvore de diregdo registra qualquer movimento no volante.

Mecatrdnica na boleia

O protétipo utilizado nos testes expe- :

rimentais tem como base o cavalo-me-
canico G360 6x4, dotado de motor de
6 cilindros em linha, de 12,7 litros —
que desenvolve 365 cv (a 1.900 rpm)
de poténcia e 188,6 kgfm (entre 1.100
e 1.300 rpm) de torque mdximo — e
caixa de cambio robotizada Optcruise,
de 14 marchas. O veiculo de 9 tonela-
das recebeu diversos itens para que o

Todos os softwares passam
pelos testes no simulador
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Apenas um computador ligado a todos estes dispositivos é responsédvel por
captar as informagdes dos sensores, interpreti-las e realizar o comando corre-
to para a manobra — acelerar, contornar curvas ou frear. O software utilizado
pela maquina é o Linux Ubuntu, juntamente com o framework ROS (Robotic
Operating Systems) para a troca de mensagens entre os programas executados.
Antes de serem instalados no caminhdo, estes algoritmos sio testados em um
simulador virtual, no laboratério. Os acionamentos auténomos do volante e dos
freios so feitos por meio de pequenos motores acoplados a estes comandos, além
de um circuito eletrénico no gerenciamento do acelerador para que seja possivel
controlar a velocidade do caminhio.

Para habilitar e desabilitar o modo autdénomo, basta acionar um botdo no pai-
nel. Além de ser capaz de operar de forma totalmente automatica, o protétipo de
testes pode trabalhar em conjunto com o motorista, notificando-o da presenca de
obsticulos na pista por meio da interface de som e de video na cabine. Através dos
parametros definidos nos programas de computador, é possivel determinar deta-
lhes do comportamento do veiculo durante a navegagio, conforme explica Wolf.
As caracteristicas topograficas do trajeto como aclives e declives sdo processadas
no calculo da aceleragio e frenagem e, desse modo, € possivel manter a velocidade
programada com eficiéncia. No entanto, ainda de acordo com o coordenador do
projeto, esta fase do desenvolvimento ndo permite ao sistema auténomo do ca-

Coordenada pelo Prof. Wolf
(a esquerda), equipe de
Robotica da USP Séo Carlos

exibe a sua nova “criatura”
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minhdo efetuar manobras complexas
(como estacionar em vagas de espago
limitado ou a ré), porém os programas
que permitem ultrapassagens jd estdo
sendo testados no simulador e em bre-
ve serdo avaliados no veiculo real.
Apesar de ainda se tratar de um
protétipo, que circula apenas na drea
interna do campus, os resultados ob-
tidos projetam um futuro promissor
para caminhdes autoconduzidos, afir-
ma Wolf. Para ele, ndo é possivel pre-
ver a utilizagdo dessa tecnologia para o
transporte rodovidrio a curto ou médio
prazo, uma vez que a legislagdo precisa
ser modificada. Entretanto, a operacio
em ambientes confinados como gran-
des pétios, fazendas e minas jd seria
possivel dentro de alguns anos, benefi-
ciando a produtividade e a seguranga. m
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