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A robdtica movel é uma area promissora da engenharia que alia a automatizacao
de tarefas com a locomocao. Essa flexibilidade de movimento traz uma demanda por
métodos que permitam a navegacao autonoma do robo, evitando a colisao com qualquer
outro objeto no espago. O planejamento de trajetérias é um problema complexo que,
frequentemente, exige o conhecimento profundo do robd e heuristicas particulares ao sis-
tema em que é aplicado. Este trabalho propoe uma abordagem sistematica para este
problema, considerando a uniao das arvores aleatérias de exploracao rapida, um algo-
ritmo classico de planejamento de trajetérias, com diversas técnicas de aprendizado de
maquinas, a fim de contornar as dificuldades associadas a obtenc¢ao de solucoes analiticas.
O método proposto é avaliado computacionalmente em um modelo de robo mével simi-
lar a um automoével de passeio, um sistema importante considerando a emergéncia dos
carros autonomos, e atinge resultados comparaveis aos métodos analiticos, que utilizam
profundo conhecimento do sistema.
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