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Apoio a Infraestrutura Robótica Baseada em Arcabouço ROS para um Miniveículo Elétrico 
 

 
Resumo 

Dado o contexto “todo-terreno” do miniveículo VERDE, é fundamental a robustez dos sistemas de controle e                
sensoriamento a variações bruscas de relevo e ao deslizamento das rodas. Neste contexto, a odometria tradicional                
através dos encoders dos motores pode apresentar um grande erro cumulativo, ao passo de que o sistema de GPS                   
também não possui precisão suficiente para uma boa localização do veículo. ​Este trabalho tratará da escolha e do                  
estudo de viabilidade da implementação do sistema de percepção sensorial do Veículo Elétrico Robótico com               
Diferencial Eletrônico (VERDE) através de visão computacional, buscando o aproveitamento das características            
complementares das câmeras para solucionar os problemas descritos, adotando como arcabouço de software o              
sistema Robot Operating System (ROS).  
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Introdução 

Neste trabalho serão tratados os estudos      
desenvolvidos no primeiro semestre de atividades de       
iniciação científica, correspondente ao estudo da      
infraestrutura já implantada, o uso do ambiente de        
simulações Gazebo e a revisão da literatura de visão         
computacional necessários para a implementação dos      
sistemas 

Resultados e Discussão 
O veículo elétrico miniaturizado utilizado como      

plataforma para esse trabalho é um veículo Baja 5b 2.0          
modificado, equipado com uma unidade de medidas       
inerciais X-Sens, um sensor laser Hokuyo, uma câmera        
Pointgrey, três motores maxon, sendo dois para as rodas         
traseiras e um para o mecanismo de direção, um         
computador Intense com processador Intel Core i7 e        
baterias de polímero de lítio para a alimentação. (A.         
Ribeiro et al, L. Nogueira et al) 

 

 
 

Figura 1.​ Miniveículo elétrico VERDE. 
 

O uso do arcabouço ROS e sua estrutura de         
comunicação entre nós permite o aproveitamento de       
diversos algorítmos já implementados, como drivers de       
sensores, estimadores e controladores.  

A implementação do sistema de odometria visual       
e mapeamento se dará com a adaptação de algorítmos         
já implementados de detecção e correspondência de       
características como o ORB, que possui licença       
opensource ​e apresentou uma redução do tempo de        
execução e memória utilizada de mais de 90% em         

relação a algorítmos mais antigos como o SURF (Tareen         
et al, E. Rublee et al). 

Conclusões 
O trabalho desenvolvido até o momento mostra a        

viabilidade da implementação do sistema de visão       
computacional no veículo, tanto na odometria visual       
como para o mapeamento do ambiente. É esperado que         
ao fim do período de atividades seja realizada a         
implementação do sistema visual inercial fracamente      
acoplado, proposto em (P. Corke et al) com ganhos de          
desempenho do veículo em ambiente ​off road​. 
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