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Um dos principais problemas para o desenvolvimento de rob6s moveis autbnomos é o planejamento de trajetorias,
em terrenos ndo estruturados com obstaculos, onde o rob6 deve navegar livre de colisfes. Varias técnicas tem sido
empregadas para tratar deste problema. Neste trabalho apresentamos o estado atual de desenvolvimento de um
sistema computacional que gera um mapa de trajetorias, com base no grafo de VVoronoi, as quais possuem a maxima
desobstrugdo com relacdo aos obstaculos. O rob6 e os obstaculos podem simular objetos extensos com a atribuicdo
interativa de pesos. Com isto o sistema determina e indica a trajetéria de menor caminho viavel para o deslocamento
do robd de uma configuracdo inicial para uma configuragdo alvo. O sistema estd implementado em C++ para
plataformas 486 rodando DOS, dispde de uma tela de controle e visualizagdo dos obstaculos, da posicdo do robd e
da trajetdria mais segura, com seu custo, por onde o robd deve navegar. A trajetéria computada é automaticamente
transmitida para o robd. Um experimento laboratorial demonstrativo para validacdo do sistema sera
apresentado.(CNPQ)

302



