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Este trabalho incide 
essencialmente no 

desenvolvimento de 
um sistema de 

controlo para veículos 
autónomos terrestres. 

Um exemplo 
demonstrativo 

consiste na prova de 
condução autónoma 
do Festival Nacional 

de Robótica (FNR). O 
sistema foi 

implementado e 
validado nos veículos 

autónomos 
“RUNNER” do ISEP 

em situação real.
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Abstract

Desvio de obstáculos

Diagrama das manobras

Arquitectura Funcional do Sistema

Percurso realizado pelo robô respeitando 
uma sequencia de manobras pré-definida
e desviando de obstáculos na trajectória

Projecto “RUNNER”
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Seguimento de um dado percurso

This work focus the
development of a 

control system for 
autonomous land

vehicles. Complex
control maneuvers

where implemented in
autonomous

platforms “RUNNER”
participants in the

autonomous driving
competition of

Festival Nacional de 
Robótica (FNR). 

Participação no Festival Nacional de 
Robótica 2006


