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O desenvolvimento de veiculos auténomos busca atingir um grau de evolucdo onde a condugdo automatizada do
veiculo sera, na média, mais segura do que a efetuada por um condutor humano. No entanto, tal objetivo depende, de
muitos fatores como a criacdo de controles com nivel de seguranca critica adequado. Isso envolve varios desafios
técnicos, como a garantia de controles automaticos que suportem tal objetivo. O desenvolvimento desses controles requer
muitos testes, que necessitam de um grande volume de dados que sejam representativos e promovam a cobertura
adequada de todas as configuragdes possiveis de cenarios de trafego, incluindo quase acidentes que sdo evitados por
manobras evasivas arriscadas. O trabalho de encontrar configuracdes de situacdes plausiveis para as quais um controle de
veiculo autbnomo nado esteja preparado para lidar ndo € uma tarefa facil, mas é importante para que sejam identificados
0s casos criticos (cormner cases) para serem incluidos tanto no treinamento como nos testes desses controles. A Figura 1
mostra exemplos de situacdes criticas de conducao veicular.

Figura 1 — SituagGes de consucdo critica — esq. exemplo de colisdo / dir. exemplo de quase colisdo

Nesse sentido, esse trabalho tem por objetivo fazer o desenvolvimento de uma
metodologia de automagao para produgao e coleta de dados de condugdes veiculares
mais arriscadas, em simulagdo. A abordagem utilizou uma insfraestutura de simulacao
baseada no Carla Simulator, com a integracdo de heuristicas de selecdo como a
geragao aleatdria e a geragdo evolutiva. O diagrama da Figura 2 representa o fluxo de
operagles para a geragao automatizada de casos criticos.
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