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A robotica autbnoma é uma area de pesquisas que vem se desenvolvendo bastante nos Gltimos anos. Os robds tem auxiliado o
homem em diversas tarefas, tais como a exploragdo espacial e o auxilio a pessoas com deficiéncias fisicas. Diversos algoritmos
vem sendo desenvolvidos para controlar esses robds, muitos deles se utilizam de informagdes coletadas “a priori” para planejar,
antes da execucéo, todos os movimentos do inicio ao fim da tarefa (algoritmos de planificagdo). Outros algoritmos utilizam dados
coletados do ambiente, em tempo real, através de sensores, para decidir qual sera o préximo movimento (comportamento reativo).
O objetivo deste trabalho é desenvolver um algoritmo que integre estas duas técnicas, tornando o controle do rob6 mais adaptado
as caracteristicas do mundo real. Com esse objetivo foi implementado um simulador que permite que o robd e o ambiente possam
ser configurados e modificados para modelar uma possivel situacdo real. Para a planificagdo foi utilizada uma técnica de “road
map” que usa um grafo de visibilidade do espaco de configuracdo para gerar uma matriz de adjacéncias, entdo, a melhor trajetéria
é calculada usando o algoritmo de Dijkstra. Os resultados obtidos pelas simula¢des logo revelaram as falhas que o robd apresenta
quando utiliza um controle que é somente planejado, principalmente quando o ambiente é alterado e a trajetéria passa por um
obstaculo inesperado. A préxima etapa do trabalho ird utilizar o simulador para avaliar as possiveis falhas de um robd utilizando
somente um comportamento reativo baseado em um sistema inteligente, e posteriormente pretendemos usar 0s conhecimentos
adquiridos nestas experiéncias para desenvolver um algoritmo que, através da integragdo das duas técnicas, minimize as falhas no
comportamento do robd.
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