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A etapa de planejamento de rota é fundamental na constituicdo de sistemas de controle de
veiculos autbnomos, onde o minimo de intervencdo humana ocorre. Esse processo tem
como objetivo a busca de um caminho entre um ponto inicial e um ponto final de
navegacao do veiculo em um dado espaco (conhecido ou nao) de tal forma que a mesma
ndo intercepte obstaculos ou até mesmo outros veiculos, evitando colisbes durante a
navegacao. A garantia de uma rota viavel para a navegacao segura de um veiculo autbnomo
contribui para o sucesso de diversas aplicaces espaciais. Rotas sdo planejadas de forma
autbnoma na navegacdo de veiculos em superficies de outros planetas ou astros, como no
caso dos veiculos exploradores denominados rovers, utilizados em missdes a Marte. A
etapa de planejamento de rota também é importante em aplicacbes de sensoriamento
remoto, onde imageadores sdo acoplados a veiculos aéreos autbnomos e estes tém a sua
altitude e trajetoria de imageamento planejadas de forma autbnoma. Todos esses exemplos
ilustram a importancia do planejamento de rota em diversas aplicagdes. Tomando esses
exemplos como base de motivacgéo, este trabalho investiga o processo de planejamento de
rota baseado em técnicas de amostragem. Nesse tipo de técnica, pontos sdo coletados no
espaco de navegacdo do veiculo para formar a rota. Dentre algumas técnicas conhecidas
podemos citar a Probabilistic Roadmaps (PRM), A* e a Rapidly-Exploring Random Tree
(RRT). A ultima é uma das mais utilizadas por ser probabilisticamente completa e possuir
tempo de execucdo viavel para aplicagbes em tempo real. Nessa técnica cada ponto
amostrado se torna um n6 em uma arvore. Os pontos sdo coletados aleatoriamente, até que
sucessivas arestas conectem o no inicial e o no final da rota. Existem diferentes extensdes
para a RRT. Uma das mais proeminentes ¢ a RRT*, onde a cada iteracdo 0s nos sdo
reorganizados com o objetivo de reduzir o comprimento da rota (ou um tipo diferente de
custo associado as arestas da arvore). Em tempo infinito de execucdo é garantido que o
algoritmo retorne a solugdo 6tima para um dado espago de navegacdo. Este trabalho
apresenta os resultados da implementacdo de uma extensdo do algoritmo RRT*
denominado RRT*-Smart. Nesse algoritmo foram adicionadas duas abordagens a RRT*, a
otimizacdo de rota, e a amostragem Inteligente. Na primeira o custo da rota é reduzido por
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meio de nos que sdo visiveis uns aos outros. Na segunda novos nos sao amostrados
préximos aos nés que formam uma rota encontrada, fazendo que novas rotas sejam
planejadas cada vez mais proximas aos veértices convexos dos obsticulos, otimizando o
custo da rota final. Segundos os autores, a técnica tem a caracteristica de encontrar uma
rota de custo menor em menos iteragcbes quando comparada a RRT*. Sdo apresentados
resultados de simulacGes de planejamento de rota com a RRT*-Smart em um espaco de
navegacdo com obstaculos estaticos.
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