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Problema de controle autônomo veicular

ÅHipótese:
ÅVeículo = sistema Markoviano

ÅUsar técnicas de controle 
Markoviano para operação 
autônoma
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Sistema linear sujeito 
a saltos Markovianos-
Exemplo

ὼ Ӷὃὼ ὄό,

para i = 1, 2, 3 (modos do sistema).

Ӷὃ ὃ ὃ‏

Å ὃ: matriz nominal

Å ὃ: erro de modelagem‏

ὄ ὄ ὄ‏

Å ὄ: matriz nominal

Å ὄ: erro de modelagem‏

Å Ÿ transição entre os modos

(descrita por probabilidade)
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Modelo dinâmico do caminhão

Caminhão de câmbio 

automático (sistema 

Markoviano)
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ORIENTAÇÃO

ENTRADAS SAÍDAS

Å As trocas de marcha causam mudanças abruptas na dinâmica do veículo

Å Associar diferentes marchas a diferentes modos de um sistema Markoviano

Å Ainda, as equações que descrevem a dinâmica do caminhão são não-lineares

Å Associar diferentes modos a diferentes pontos de operação (pontos de linearização)
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Diagrama de blocos do sistema 
controlado

Algoritmo de 
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Modelo dinâmico do 
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Estrutura do controlador

ÅSubdivisões do controle:
ÅLongitudinal Ÿ velocidade

ÅLateral Ÿ esterçamento

ÅAlgoritmo de Controle
ÅConforme teoria de sistemas lineares sujeitos a saltos Markovianos

encontrada em (Terra et al, 2014)
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Etapas do projeto

1. Modelos teóricos da literatura sobre dinâmica veicular

2. Estimativa de parâmetros reais dos modelos

3. Projeto e simulação do controlador

4. Implementação e testes
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Obtenção de dados para estimativa de 
parâmetros

Parâmetros do modelo

Algoritmo de estimativa de parâmetros

Dados de saída do modelo

Pré-processamento dos dados

Bag de dados do ROS

Início do ensaio veicular
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Infraestrutura ðvista externa
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Infraestrutura - equipamentos
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Exemplo de estimativa dos 
parâmetros para controle 
longitudinal
Calculados de acordo com o algoritmo de estimativa dado em ( Ioannou e 
Fidan, 2006)
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Algoritmo de estimativa de parâmetros

ÅBaseado em técnicas de Lyapunov

ÅDerivado de aplicações de controle adaptativo

ÅNecessita de entradas suficientemente ricas para excitar todos 
os modos do sistema (isto é, entrada com vários componentes 
de frequência)

ÅA cada passo de estimativa, atualiza os parâmetros baseado na 
estimativa anterior e nos estados atuais
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Leitura dos dados via terminal

Conjunto de dados (BAG)

Tipos dos dados

Tópicos encontrados
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Leitura dos dados via terminal

Dados da Controller Area Network
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