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Objetivos generales 

En este curso se presenta una introducción al área de robótica móvil con un enfoque 
algorítmico. Al final del curso, el estudiante deberá poner en práctica los conocimientos 
adquiridos a través de un proyecto en simulación. 

 

 

Contenido temático 

1. Introducción (2 hrs) 
Conceptos generales en planeación de movimiento 
Aplicaciones 
 
2. Algoritmos insecto (4 hrs) 
Bug 1 y Bug 2 
Bug Tangente 
Otras variantes 
 
3. Espacio de configuraciones (8 hrs) 
Definición 
Obstáculos y el espacio de configuraciones  
Dimensión del espacio de configuraciones 
Propiedades y ejemplos 
Otros conceptos útiles: transformaciones, cinemática directa, etc. 
 
4. Funciones potenciales (4 hrs) 
Potenciales atractivos/repulsivos 
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Descenso del gradiente 
Implementación en el plano 
Problemas de mínimos locales 
Planeación basada en frentes de onda 
 
5. Mapas de caminos (2 hrs) 
Grafo de visibilidad 
Diagrama generalizado de Voronoi 
 
6. Particiones celulares (2 hrs) 
Partición trapezoidal 
Partición de Morse 
Partición basada en visibilidad para persecución/evasión 
 
7. Algoritmos basados en muestreo (8 hrs) 
Mapas probabilísticos de caminos 
Árboles probabilísticos de expansión rápida 
Detección de colisiones 
 
8. Filtros de Kalman (6 hrs) 
Estimación probabilística 
Filtro de Kalman lineal 
Filtro de Kalman extendido 
Filtro de Kalman para SLAM 
 
9. Métodos bayesianos (4 hrs) 
 Localización 
 Mapeo 

 

Criterios y mecanismos de evaluación 

Examenes, tareas y proyectos. 

 

Comentarios 

Haga clic aquí para escribir texto. 
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