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RESUMO

A navegacdo autbnoma € a capacidade que um robd possui de se locomover sem a
interferéncia de um operador, envolvendo aprendizagem e conceitos de inteligéncia
artificial. O rob6 utilizado neste projeto é o DIY remote control robot kit. Ele possui trés
sensores infravermelhos, um sensor de som, outro de cor e 0 GPS. Nele sdo utilizados
alguns algoritmos buscando relacionar as informagdes dos Sensores. Essa programagéo
deixa o robd apto a tomada de algumas decisdes.
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