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Veiculo autdnomo (VA) é um carro que toma decisdes de direcdo sem a intervencdo de um ser humano. Como tal, a
autonomia existe em muitos aspectos de um carro hoje: controle de cruzeiro e sistemas de freio antibloqueio sdo
excelentes exemplos de sistemas que exibem comportamento autbnomo. Sistemas adicionais ja existem em alguns
modelos, incluindo controle de cruzeiro avangado, suporte para manutencéo de faixa, mudanca de faixa, sistemas de
alerta e prevencdo de obstaculos, todos os quais expandem a gama de comportamento autbnomo [1].

O veiculo autdbnomo consiste na orquestracao de componentes de hardware com implementacdes de software
complexos e varias redes internas conectando 0s nos e sensores inteligentes com unidades de controle eletrdnico e
atuadores. Portanto, muitas mensagens sdo trocadas em milissegundos [2]. Tal conectividade e cooperacao permite
que os veiculos se conectem a outros usuarios da estrada e aos sistemas de infraestrutura [3]. Além disso, existem
dependéncias de dados criticos, por exemplo, componentes que sdo obrigatorios para a funcionalidade central do
veiculo se comunicam com componentes ndo criticos que fornecem recursos de conforto para os passageiros [2].

De acordo com [4] a os veiculos autbnomos mudardo o transporte do futuro sendo atualmente a tecnologia
mais discutida e disruptiva no dominio automotivo. Na verdade, os VAs estdo atraindo mais interesse a cada dia
que passa na industria, assim com o publico em geral.

Devido ao longo tempo de desenvolvimento de um VA, pode ocorrer um tempo consideravel antes que um
protétipo se torne disponivel para experimentos. Assim, é importante ter os requisitos corretos desde o inicio, o0 que
contribuird para a reducdo de custos, recursos, tempo e esfor¢o nas demais fases do desenvolvimento de software,
principalmente no desenvolvimento e teste de software. No entanto, poucos estudos estdo focados na expressdo
adequado dos requisitos de VAs. Além disso, a construgdo do sistema esta sujeita a alteracdes de requisitos de
acordo com os testes praticos do protétipo. Portanto, uma questdo critica € como considerar essas mudangas e
integra-las na especificagéo atual [5].

A crescente complexidade das funcdes de direcdo automatizada torna dificil definir todos os requisitos
pertinentes em detalhes, formular o objetivo de desenvolvimento de uma forma mais do que abstrata, bem como
estimar o esfor¢o de desenvolvimento [4]. Portanto, problemas de Engenharia de Requisitos no dominio de VAs
continuam a ocorrer, apesar dos esforcos e avancos em seu entendimento [6]. Devido as suas propriedades,
diferentes abordagens, métodos e ferramentas sdo necessarios para melhorar sua qualidade. Alguns estudos
fornecem informacdes sobre a pratica de Engenharia de Requisitos para VAs [7,8,9]. O objetivo deste projeto é
propor um Processo de Engenharia de Requisitos sob medida para Veiculos Autdbnomos. Em particular serdo
investigadas técnicas para descrigdo / especificacdo dos requisitos dos VAs.
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