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Objetivo

O presente trabalho tem como objetivo o
desenvolvimento de métodos e algoritmos para a
identificacao da configuracao do espaco livre de colisdes,
utilizando a Soma de Minkowski.

Introducao

A pesquisa que esta sendo desenvolvida consiste em
desenvolver um algoritmo para “somar” figuras
geomeétricas, usando para isso a Soma de Minkowski.
Essa soma pode ser vista, didaticamente, como a
translacao de uma figura ao longo das bordas de uma
outra figura. Essa ferramenta é util para somar a figura
de um robo as figuras que o rodeiam, obtendo, assim, o
espaco livre de colisao.

Soma de Minkowski

Definicao: Sejam A o conjunto de todas as
coordenadas dos pontos da Figura A e B o conjunto de
todas as coordenadas da Figura B. Entao:

A@PB={a+b:a€eA beB}

Ou seja, todos os pontos da figura resultante da soma
A @ B podem ser expressos como a soma de algum
elemento de A com algum elemento de B.

Resultados obtidos pelo algoritmo

Sejam duas Figuras convexas A e B tais que os vertices
das figuras sao:

A=[41010131319;315153]
B=[(226;26 2]

A representacao das trés Figuras (A, Be A @@ B) obtida
pelo programa desenvolvido é, respectivamente:
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No caso de figuras nao-convexas, a soma de
Minkowski é obtida com aproximacodes, considerando-
se no final o fecho convexo a fim de evitar colisoes.
Veja um exemplo:

A=[245686542;4575431 3 4] Ndo Convexo

B=[810108; 10 10 8 8] convexo
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Trabalhos Futuros

O algoritmo ainda precisa de aprimoramentos e
expansdes. E necessdrio ampliar a soma para 3
dimensdes (0o que ja esta em desenvolvimento),
desenvolver um algoritmo capaz de trabalhar com
nao-convexidade mais precisamente e, nao menos
importante, diminuir o tempo de processamento para
possibilitar a obtencao da configuracao livre de um

espaco dinamico, ou seja, com objetos em
movimento.
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