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Relatoério 2

Implementagdo de Algoritmos de Planeamento de Trajectérias de Robos Moveis

Datas visadas 02/03/2015 até 08/03/2015

Tarefas Planeadas

| Familiarizacdo com o ROS e estudo do mesmo.

1 Familiarizacdo com o Stage.
|IB Implementacdo da navegacdo de um robd num mapa conhecido.
\}

Pesquisa sobre métodos de planeamento de trajetdria ja implementados em ROS.

Tarefas Concluidas

Estudo da cinemdtica de um rob6 holonémico.
Familiarizacdo com o ROS.

Pesquisa sobre métodos de planeamento de trajetdria ja implementados em ROS.




