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Planejamento de trajetoria livre de colisbes para robds autondmos,
localizados em ambientes desconhecidos com obstaculos, € um dos principais
problemas da robdtica. O trabalho atual prop6e uma extensdo do algoritmo Space
D* para usar em ambientes tridimensionais desconhecidos. Esse algoritmo é
baseado em dois algoritmos: o D*, o qual é um algoritmo incremental de busca em
grafo, e a Colonizacdo de Espaco, previamente utilizado para simular o
comportamento de multidées. A configuracao espacial 3D é representada por um
grid 3D de marcadores, no qual cada marcador tem um custo que descreve a
dificuldade que o robd tem para alcancar o objetivo através de cada interseccao. A
atualizacdo dos marcadores € realizada através de sensores, 0s quais detectam a
distancia entre o robd e obstaculos. Assim, o objetivo do trabalho é a utilizacdo do
Space D* em ambientes tridimensionais menos populosos, o que prové uma melhor
navegacao em ambientes dinAmicos e desconhecidos. Este trabalho esta em fase
de experimentacéo e vem sendo desenvolvido no simulador de roboética subaquética
UWSim e no Robot Operating System (ROS), que € um sistema robotico que prové
abstracdo na troca de mensagens entre robds.
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