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Nuvem de pontos ¢ definida como um conjunto de pontos em um
mesmo sistema de coordenadas e ¢ utilizada para representar
superficies, criando uma representacao computacional das mesmas.
Tal representacdo pode ser usada para uma serie de aplicagdes
roboticas, tal como planejamento de caminhos e exploracio. -
Este projeto visa estudar abordagens relacionadas a exploracdo e Lt a o T
navegacao em nuvem de pontos a fim de propor uma solu¢do para o Cok " o
problema de planejamento de caminhos para robds moveis autbnomos, . R
tanto terrestres quanto aéreos.

Materiais e Metodos Figura 3: Exemplo de mapa 2D

utilizado no programa.

O trabalho esta sendo realizado em um ambiente de simulacdo, porém
futuramente pretende-se utilizar o robo Pioneer 3DX.

Figura 4: Exemplo da execuciao do
algoritmo rodando sobre o mapa gerado na
PR L x Figura 3.
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Ambiente de desenvolvimento

Para o desenvolvimento do ambiente de simulacdo usou-se a
linguagem de programacao C++ junto a IDE Qt Creator.

Figura 1: Robo Pioneer 3DX. Figura 2: Imagem ilustrativa sobre Discussao

funcionamento do Pioneer.

Alguns testes 1niciais comparam os algoritmos A* e RRT. Nestes, o A*

Como metodos ja implementados possui-se 0 A* ¢ o RRT, onde ambos | obteve melhor desempenho quanto ao tempo de execugdo. Contudo,
sao algoritmos de exploragdo e planejamento de rotas sobre mapas pré | outros experimentos, principalmente com mapas maiores, devem
definidos. investigar com mais detalhes o desempenho de todos os métodos,

Experimento variando seus respectivos parametros € observando nao so o tempo de

execucao, como também o tamanho do caminho gerado por cada um.

Para realizar um estudo comparativo entre os diferentes métodos,
identificando, por exemplo, pontos fortes e¢ fracos de cada, foi
implementado um ambiente de simulacao que possibilita a escolha de
quais algoritmos serdao executados sobre um mesmo mapa. Atraves
deste experimento, pode-se entdo identificar de forma simples e clara [2] Romero, R. A., Prestes, E., Osdrio, F., & Wolf, D. (2014). Roboética movel.
. . ~ . ~ S&o Paulo: LTC.
quais métodos sao bons candidatos para a solucao do problema
estudado.
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