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Placa microcontroladora do Kit Rabbit 2000 TCP/IP
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Estrutura fisica do veiculo
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Extensoes

Utiliza¢ao de uma camera de video colorida que
efetue a captura da imagem em tempo real.

Melhoria do algoritmo de navegacao, com a aplicacdo do
mesmo para a determinagdo da trajetoria em ambientes
com obstaculos.

Implementacao de um modulo para reconhecimento de
placas de sinalizagdo encontradas no decorrer da
trajetoria percorrida.

Utilizacao dos recursos de comunicagao TCP/IP
disponiveis na placa microcontroladora, para permitir
que o veiculo possa ser controlado remotamente por um
operador via internet.

Acesso a uma base de conhecimento remota contendo
informagdes que possibilitem o robd decidir qual rota
devera ser assumida para atingir um determinado
destino.




