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- φ(q) 
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Para atingir o objetivo: 

Possível controlador (gradiente 
negativo): 

objetivo
- φ(φφ q) 

Função de navegação: 

Semi-espaço admissível  
(Esposito;Kumar, 2002) 
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Obstáculo 
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Equações de movimento: 

Variáveis de controle: 
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(a) plano deliberativo            (b) entrada do usuário  
(c) comportamento reativo 
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(a) Plano deliberativo         (b) entrada do usuário 

(c) Entrada do usuário     (d) comportamento reativo 

     modificada 
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modelado 
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Modo manual Modo semi-autonomo 
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