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Objetivos generales

En este curso se presenta una introduccion al area de robdtica mévil con un enfoque
algoritmico. Al final del curso, el estudiante deberd poner en practica los conocimientos
adquiridos a través de un proyecto en simulacién.

Contenido tematico

1. Introduccioén (2 hrs)
Conceptos generales en planeacion de movimiento
Aplicaciones

2. Algoritmos insecto (4 hrs)
Bug 1y Bug 2

Bug Tangente

Otras variantes

3. Espacio de configuraciones (8 hrs)

Definicion

Obstaculos y el espacio de configuraciones

Dimensidn del espacio de configuraciones

Propiedades y ejemplos

Otros conceptos utiles: transformaciones, cinematica directa, etc.

4. Funciones potenciales (4 hrs)
Potenciales atractivos/repulsivos
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Descenso del gradiente
Implementacion en el plano
Problemas de minimos locales
Planeacién basada en frentes de onda

5. Mapas de caminos (2 hrs)
Grafo de visibilidad
Diagrama generalizado de Voronoi

6. Particiones celulares (2 hrs)

Particion trapezoidal

Particién de Morse

Particién basada en visibilidad para persecucion/evasion

7. Algoritmos basados en muestreo (8 hrs)
Mapas probabilisticos de caminos

Arboles probabilisticos de expansién rapida
Deteccidn de colisiones

8. Filtros de Kalman (6 hrs)
Estimacién probabilistica
Filtro de Kalman lineal
Filtro de Kalman extendido
Filtro de Kalman para SLAM

9. Métodos bayesianos (4 hrs)
Localizacion
Mapeo

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

Haga clic aqui para escribir texto.
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