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A exploracdo de ambientes utilizando robds autbnomos constitui uma das grandes
areas de pesquisa da robdtica movel, com diversas aplicagdes, principalmente, em
atividades perigosas ou inviaveis para humanos. Em muitos desses casos, a divisado de
tarefas entre multiplos robés resulta em um ganho de velocidade expressivo, mas, para
isso, &€ necessario que haja coordenagao entre as unidades, evitando interferéncias
(como colisdes) e minimizando a distancia que é percorrida por cada um. Este trabalho
busca expandir o método de exploracdo baseado em Problemas de Valores de
Contorno — no qual a navegagao do robd é feita de forma analoga as linhas de forga
conforme a teoria magnética, sendo atribuido um valor potencial alto a obstaculos e um
valor baixo ao objetivo, que, para fins de exploragédo, normalmente s&o a totalidade ou
uma parte das fronteiras entre a regido conhecida e desconhecida pelo robé —, de
forma que seja possivel aplica-lo a um sistema multi robés. Para isso, os objetivos de
cada robd serao distribuidos por uma unidade de coordenacao central e a navegagao
até eles sera baseada em Problemas de Valor de Contorno. Os mapas gerados através
dos dados lidos pelos sensores de cada um serdo combinados em um unico mapa
compartilhado por todos que informa a coordenagao. Até o momento, foram realizados
estudos sobre o método de exploragao baseado em Problemas de Valor de Contorno e
implementacgao e testes com este aplicado em um robd simulado, foi implementado um
método de amalgamacado de mapas e feitas implementacgdes preliminares de métodos
de coordenacéo.



