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RESUMO

Neste trabalho descrevemos os conceitos de Robodtica Movel, suas técnicas de
navegacdo como os algoritmos Nearness Diagram (ND) e Vector Field Histogram (VFH).
Esses dois algoritmos de navegacdo foram testados em um ambiente simulado utilizando a
ferramenta Player/Stage, que permite utilizagdo de variados tipos de robds e sensores usados
na Robotica Movel. Os testes realizados demonstraram o comportamento dos algoritmos no
desvio de obstaculos em um ambiente bidimensional. O algoritmo VFH concluiu o objetivo
com €xito na maioria dos mundos testados, enquanto que o ND apresentou dificuldades para
navegar em ambientes com obstaculos em forma de quadrados, retdngulos e pontiagudos. O
algoritmo VFH apresentou vantagem em relacdo ao algoritmo ND. Com este estudo
apresentamos as principais dificuldades dos algoritmos de navegacdo ND e VFH e sugestdes
para futuros trabalhos, como o melhoramento desses algoritmos nas situagdes em que houve
falhas de navegacao.

Palavras-chave: Robotica Movel, Navegacao, Player/Stage.



