Datos Generales

Nombre de la materia : Roboética moévil 1

Clave: IA7740-T

No. De horas /semana : 3

Duracién semanas: 16

Total de Horas : 48

No. De créditos : 6

Prerrequisitos : CB0600-T
CB7000-T

Objetivo

Al finalizar este curso, el alumno seré capaz de:
- 1identificar los principales problemas en el drea de robdtica movil desde una perspectiva
computacional,
- resolver problemas simples en el drea de robdtica mévil de forma préctica,
- analizar algunos articulos cientificos en el area de robética movil, y de
- exponer temas de interés actual.

Programa sintético

Tema Horas Bibliografia

1. Introduccién 2 [11[2]

2. Percepcion 4 [1][2]

3. Arquitecturas de Robots 4 [1]12]

4. Enfoque probabilista 10 [3]
Examen 1 2

5. Modelado del Espacio 8 [1]

6. Planeacion de Trayectorias 8 [2]

7. Localizacion 8 [17[3]
Examen 2 2



Metodologia de ensenanza-aprendizaje:
Revision de conceptos, andlisis y solucion de
problemas en clase:
Lectura de material fuera de clase:
Ejercicios fuera de clase (tareas):
Investigacion documental:
Elaboracion de reportes técnicos o proyectos:
Practicas de laboratorio en una materia asociada:
Visitas a la industria:

Metodologia de evaluacion:
Asistencia:
Tareas:
Elaboracién de reportes técnicos o proyectos:
Exdamenes de Academia o Departamentales

Programa Detallado
1 Introducciéon

1.1 ;Qué es un robot?
1.2 Breve historia
1.3 Tipos de robots
1.4 Partes principales
1.5 Aplicaciones
1.6 Enfoque del curso

2 Percepcion
2.1 Sensores
2.2 Vision robdtica
2.3 Fusién sensorial

3 Arquitecturas de Robots
3.1 Enfoque deliberativo
3.2 Enfoque reactivo
3.3 Arquitectura hibridas
3.4 Enfoque probabilistico

4 Enfoque Probabilista
4.1 Repaso de probabilidad
4.2 Modelos graficos
4.3 El filtro bayesiano
4.4 El filtro de Kalman
4.5 El filtro de particulas

5 Modelado del Espacio (Mapas)
5.1 Representacion del espacio
5.2 Representacion del robot
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6 Planeacion de Trayectorias
6.1 Introduccion
6.2 Busqueda en grafos
6.3 Programacion dindmica
6.4 MDPs y POMDPs

7 Localizacion
7.1 Localizacion local
7.2 Localizacién global
7.3 Localizaciéon de Markov
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