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Resumo:  

Robôs autônomos são sistemas eletro-mecânicos que podem realizar tarefas em 

ambientes desestruturados, sem a ajuda humana. Para sua navegação, porém, é 

necessário um planejador de movimento. O planejador é responsável pela definição 

dos movimentos necessários para que um robô realize determinada tarefa de 

maneira satisfatória. Este planejamento utiliza diversas informações, tais como o 

modelo do robô e informações do ambiente dadas por sensores. A forma de 

locomoção do robô, suas restrições de movimento e as restrições dos elementos 

que o compõem são fundamentais para o desenvolvimento do planejador de 

movimento. Quanto a forma de locomoção os robôs podem ser classificados em 

holonômicos e não-holonômicos. Os sistemas não-holonômicos possuem restrições 

cinemáticas não integráveis. Os algoritmos de controle e planejamento para estes 

sistemas requerem abordagem diferenciada daquela empregada em sistemas 

holonômicos. O presente projeto, contemplado pelo Edital Fapesb (011/2014) com 

recursos da ordem de R$197,000,00, é fruto de uma Rede de Pesquisa composta 

por UFRB, UFBA e UESC, e pretende desenvolver pesquisas na concepção e 
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implementação de métodos para controle e planejamento de trajetórias de sistemas 

robóticos móveis não-holonômicos. 
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