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Exploracao de Terrenos Irregulares Utilizando Problema de Valor de Contorno

Exploragdo de ambientes externos ndo estruturados utilizando robds terrestres vem aparecendo como
foco de diversas pesquisas na drea de robética mével (BURGARD; HEBERT; BENNEWITZ, 2016). Ela
envolve alguns desafios como definir uma estratégia adequada para navegacdo em terrenos irregulares e
diferenciar dreas navegdveis de ndo navegaveis (e.g. dreas muito inclinadas ou obsticulos).

Nosso grupo de pesquisa possui vdrios artigos publicados na drea de exploracdo de ambientes estrutu-
rados usando robds méveis. A partir da computacdo de um campo potencial usando Equacdo de Laplace —
em que as condicdes de contorno sao modeladas tendo como base informagdes de obstdculos detectados por
um laser — é possivel deslocar o robd no sentido oposto ao dos obstaculos, andando na direcao de regides
desconhecidas (PRESTES; ENGEL, 2011; JORGE et al., 2015).

O propésito deste trabalho é dar continuidade aos projetos realizados anteriormente pelo nosso grupo de
pesquisa, a fim de expandir os trabalhos de exploracdo de ambientes internos para a exploragcdo de terrenos
externos. Investigamos a utilizacdo do Problema de Valor de Contorno para fazer com que o robd navegue e
explore regides externas e ndo estruturadas.

Nosso principal objetivo € a utilizacdo de um mapa de elevacdo computado pelo robd para fazer a ex-
ploracdo de ambientes externos usando problema de valor de contorno. Devido a necessidade de testes em
ambientes controlados, foi desenvolvido um framework para o controle de um robd Pioneer 3AT utilizando
ROS (Robot Operating System) e o simulador Gazebo (KOENIG; HOWARD, 2004). O desenvolvimento do
projeto se encontra em andamento, tendo sido implementada uma versdo preliminar do mapa de elevacao.
Atualmente, estdo sendo estudadas técnicas de exploragao usando robds moveis.
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