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Inicializa todas as variaveis

necessarias.
move_var=False
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e Move o robd para o primeiro ponto.

e Calcula o plano para a sinusoide e incia 0 n6
"move_linear_platform.py" .

o Espera pela execugéo do plano total.

e Termina o ndé "move_linear_platform.py".

e Publica no topico "/RobotSatus" o estado n° 1
para regressar a navegacao.

e move_var=False

¢ Publica no tépico "/RobotSatus" o estado n° 2.

Sim

Thread 1



