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Este projeto visa estudar abordagens relacionadas a exploragdo e navegacdao em
nuvem de pontos a fim de propor uma solugdo para o problema de planejamento de caminhos
para robds moveis autdbnomos, tanto terrestres quanto aéreos.

Nuvens de pontos sdo definidas como um conjuntos pontos em um mesmo sistema de
coordenadas e sdo utilizadas para representar superficies. Para a construgdo destas nuvens,
diferentes tipos de sensores podem ser utilizados. O que ha de comum entre eles, ¢ que todos
registram um grande numero de pontos que representam a superficie que estd sendo
digitalizada, criando assim uma representagdo computacional da mesma. Esta representacdo ¢
chamada de nuvem de pontos, e pode ser usada para uma série de aplicacdes, inclusive no
campo da robdtica, tal como planejamento de caminhos e exploragao.

Inicialmente, para realizar o planejamento de caminho em ambientes representados
pelas nuvens de pontos, foi realizado um estudo sobre os mapas que tais nuvens podem
representar e técnicas de planejamento de caminhos em ambientes 2D e 3D. Tal estudo
deu-se através da leitura de livros cldssicos, como os livros de Planning Algorithms e
Robotica Movel, em conjunto com a leitura de dissertagdes de mestrado e artigos
relacionados. Este estudo possibilitou o conhecimento de métodos e técnicas bem
estabelecidas na area de planejamento de caminhos, dentre as quais podem-se destacar os
algoritmos A*, D* RRT e campos potenciais. Os algoritmos foram implementados e
validados anteriormente para uma melhor compreensao do seu funcionamento.

Por fim, para realizar um estudo comparativo entre os diferentes métodos,
identificando, por exemplo, pontos fortes e fracos de cada, foi implementado um programa
que possibilita a escolha de quais algoritmos serdo executados sobre um mesmo mapa. Em
nossos testes iniciais, o A* obteve melhor desempenho quanto ao tempo de execucgio.
Contudo, ainda serdo realizados outros experimentos para investigar melhor o desempenho de
todos os métodos em diferentes mapas, variando seus respectivos parametros e observando
nao s6 o tempo de execucao, como também o tamanho do caminho gerado por cada um.



