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Um dos principais problemas em robética é o planejamento de trajetérias em ambientes com obstaculos. O problema
consiste em localizar o robd no ambiente de trabalho e faz&-lo navegar de uma configuragdo inicial Qi para
configuracdo alvo Qf. O grafo de Voronoi é uma técnica que esta sendo investigada para a geracdo de mapas de
trajetérias onde o robd deve navegar. Considerando os geradores do grafo como obstaculos e as arestas como
trajetdrias, o grafo de Voronoi possui a propriedade de gerar as trajetdrias de maxima desobstrugdo com relacéo aos
obstaculos. Neste trabalho apresentamos as principais caracteristicas do grafo de Voronoi e discutimos o problema
de localizagdo do robd no seu ambiente de trabalho, mencionando algumas heuristicas e propondo a solugdo a partir
da construgdo da regido de maxima desobstrucdo para as configuragdes inicial e alvo do robd. (CNPq)
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