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Objetivos generales

En este curso el estudiante aprenderd los conceptos y técnicas para el desarrollo de
controladores para robots méviles. Al final del curso, el estudiante debera poner en practica los
conocimientos adquiridos a través de un proyecto en simulacion.

Contenido tematico

1. Introduccion (6 hrs)

Bloques de construccién basicos
Modelos dindmicos

Disefio de controles

2. Robots maviles (6 hrs)

Robots de manejo diferencial
Odometria

Sensores

Robdtica basada en comportamientos

3. Sistemas Lineales (6 hrs)
Un robot simple

Espacio de estados
Linearizacién
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Sistemas LTI
Estabilidad
Retroalimentacion

4. Diseiio de controles (6 hrs)
Estabilizacion de una masa puntual
Colocacién de polos
Controlabilidad

Observadores

Principio de separacidn
Consideraciones practicas

5. Sistemas hibridos (6 hrs)
Automata hibrido
Fenémeno de Zeno

Control deslizante

6. Problema de navegacion (6 hrs)
Comportamientos

Ambientes convexos y no convexos
Sistema de navegacién completo

7. Implementacion (4 hrs)

Aproximaciones y abstracciones

Arquitectura multicapa

Seguimiento para robots de manejo diferencial
Otras clases de robots

Criterios y mecanismos de evaluacion
Examenes, tareas y proyectos.
Comentarios

Haga clic aqui para escribir texto.
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