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RESUMO

MOTIVACAO: O planejamento e controle de trajetéria de robds méveis trazem melhorias para o
ambiente de trabalho (seguranga e otimizagdo), assim como novas possibilidades de se realizar
trabalhos ja existentes ou mesmo novos trabalhos que s6 possam ser realizados por meio de robds.
Como exemplos de aplicacdo, destacam-se os veiculos AGV (Veiculos Autonomamente Guiados) em
industrias com plantas auténomas de fabricacio, veiculos mdveis autdnomos em servigcos domésticos,
veiculos aéreos ndo tripulados em aplicacOes militares, veiculos subaquéticos autdnomos, dentre
outros.

OBJETIVO: Pretende-se com este trabalho o desenvolvimento de estratégias para a determinacdo de
trajetdrias para um robé movel usando algoritmos genéticos. O objetivo principal estd no planejamento
da trajetéria que um robo, que se encontra em uma dada posicdo (X, y), deve percorrer até atingir a
posicdo desejada (xd, yd), evitando, no entanto, a colisdo com qualquer obsticulo existente no
caminho.

APLICACAO NA INDUSTRIA DO PETROLEO: Com o advento do pré-sal, a extracdao do
petréleo ocorre a laminas d’4gua mais profundas, cujas operacdes requerem medidas de segurancga
rigorosas, como por exemplo, a manutencdo dos pocos de extracdo. Nessas condicdes, determinadas
tarefas podem ser arriscadas para serem realizadas por humanos. Nesse cendrio, nesse cendrio cresce a
necessidade de ferramentas capazes de solucionar tais problemas. Assim, a utilizacdo de robos mdveis
surge como proposta vidvel para operagdes no fundo do mar. Dessa forma, o estudo dos rob6s méveis
torna-se extremamente interessante para a area petrolifera, devido as suas vantagens de operagio,
fazendo-se necessdrio o planejamento e controle das trajetérias de robos méveis, de forma a otimizar
seu funcionamento em operacdo, trazendo como vantagens menor desgaste de equipamento, menor
gasto de energia, reducio de tempo de operacdes, maior confiabilidade e reducao de custos.

RESULTADOS OBTIDOS: A simulagdo numérica € considerada como a principal ferramenta de
apoio a investigacdo de estratégias de otimizacdo. Porém, deve-se ressaltar que para viabilizar o
desenvolvimento de estratégias realmente efetivas, torna-se necessdria também a avaliacdo
experimental das metodologias propostas. Deste modo, em uma etapa preliminar serdo utilizadas
simulacdes numéricas para avaliar a performance dos algoritmos propostos. Porém, pretende-se
também que estes algoritmos sejam implementados fisicamente e devidamente testados

experimentalmente.
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