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Veiculos ja foram considerados o dominio dos engenheiros mecanicos. No entanto,
os avancos sem precedentes nos automodveis e na tecnologia da informacao transforma-
ram o veiculo tradicional em uma méquina de computacao e deslocamento em grande
escala, inteligente e rica em entretenimento. Ao se observar de perto os avangos recentes
das tecnologias, descobre-se que os recursos e caracteristicas oferecidos pelas tecnologias
da comunicacao e computacao de ponta, com o surgimento de carros de iltima geracao,
fornecem a base para a realizacao de veiculos inteligentes. Esses carros inteligentes sao
autonomos, pois suportam recursos como detectar o ambiente ao redor, tomar decisoes
rapidas e oportunas, navegar sem intervencao humana na estrada, manter padroes de mo-
bilidade seguros, realizar todos os tipos de manobras e controle de cruzeiro, por exemplo.
A proposta desta dissertagao é adaptar o controlador de perseguicao pura para o controle
lateral e implementar um controlador hibrido para o controle longitudinal, que combina
o controlador de duas posicoes com o controlador preditivo. Neste contexto, quando nao
h& outros veiculos na rota, o sistema prioriza a maximizacao da velocidade para otimizar
o tempo de viagem. Por outro lado, quando outros veiculos estao presentes, o foco do
sistema é garantir a seguranga e promover o respeito mituo entre os condutores. Para
avaliar o desempenho desse modo de direcao em diferentes cenarios, este trabalho utiliza
o simulador CARLA. Os resultados comprovam a eficacia do controlador e servem como

ponto de partida para estudos mais amplos e avaliacao experimental.
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