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Um dos principais problemas para o desenvolvimento de robds méveis autbnomos é o planejamento de trajetdrias, em terrenos
ndo estruturados com obstaculos, onde o robd deve navegar livre de colisdes. Varias técnicas tém sido empregadas para tratar
deste problema. Nos Gltimos dois anos vimos desenvolvimento o sistema computacional RoTA, o qual gera um mapa de
trajetdrias, com base no grafo de VVoronoi. Tais trajetorias possuem a maxima desobstrucdo com relagdo aos obstaculos. O sistema
simula o robd e os obstaculos como objetos extensos com a atribuicdo interativa de pesos. Os obstaculos variam desde simples
objetos pontuais até formas mais complexas, como paredes e poligonos. Com base nestes obstaculos o sistema determina e indica
a trajetoria de menor caminho viavel, otimizando-a com o algoritmo do caminho de visibilidade, para o deslocamento do robd de
uma configuragdo inicial para uma configuragdo alvo. ROTA esta implementado em C++ para plataformas PC rodando em
Windows, apresenta em sua interface a possibilidade de adicionar e remover obstaculos simulando a leitura de sensores, calcula
trajetdrias e possui uma interface de controle para o robd. Uma demonstracéo do sistema RoTA acoplado ao robé Khepera sera
apresentada durante a Feira.(FAPERGS e CNPq)
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