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|

Mobile Robotics

EL 4106/AUTOR Optativo linea de especializacién
Optativo de magister

Optativo de doctorado
. ResultadosdeAprendizae |
Al final del curso se espera que el estudiante conozca las principales caracteristicas y
componentes de los robots méviles y que aplique, evalle y disefie algoritmos y métodos de
control, navegacion, localizacion, mapeo y aprendizaje para robots moviles.

La metodologia de trabajo sera activo La evaluacién permitira que los estudiantes
participativa, en donde se desarrollaran: demuestren los resultados de aprendizaje
e Clases expositivas. alcanzadas en los distintos momentos del
e Laboratorio y tareas computacionales proceso de ensefianza, siendo éstos:
* Proyectos e Controles

e Tareas

e Proyectos

El examen dara cuenta del resultado de
aprendizaje del curso.
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Unidades Tematicas

Introduccidn a la Robética Movil

Definiciones y conceptos basicos.
Componentes de un robot mévil
Tipos de robots y sus principales
aplicaciones.

Estado del arte en robdtica movil.

Al final de la unidad se espera que

el estudiante:

Conozca los principales
conceptos relacionados con la
robética moévil.

Conozca los principales tipos
de robots y sus aplicaciones.

(1], [3], [4]

2 Movilidad y Percepcion 3

Definiciones y conceptos basicos:
Actuadores, Efectores, Grados de
Libertad, Cinematica Directa,
Cinematica Inversa.

Cinematica Directa e Inversa de
distintas configuraciones de
robots moviles.

Sistemas de Sensado: Propio-
percepcién, Odometria, Extero-
percepcion, Percepcion Activa.
Sensores visuales y de rango.
Fusion sensorial y Filtro de
Kalman.

Aplicaciones.

Al final de la unidad se espera que

el estudiante:

1.

Entienda los principios basicos
de movilidad y percepcién de
robots maviles.

Aplique, construya y evalue
sistemas de actuaciény
sensado para robots moviles.

(1], 3]

“ Representacion del Entorno, Localizacién y Mapeo “

Representacién del entorno.
Construccion de mapas. Mapas

sensoriales, métricos, topoldgicos

y semanticos.
Representacion del robot y auto-
localizacion.

Al final de la unidad se espera que

el estudiante:

1.

Conozca distintas
representaciones del entorno
usadas por robots mdviles.
Entienda el modelamiento de

(2], [5]
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4. La auto-localizacién como un
problema de estimacién de
estado. Soluciones basadas en
Filtros de Kalman y en Filtros de
Particulas.

5. Método SLAM de localizacién y
mapeo simultaneo.

la auto-localizacién de un robot
movil como un problema de
estimacion de estado.

Aplique, construya, evalle y
disefe sistemas de auto-
localizacion y localizacién y
mapeo simultdneo para robots
moviles.

“ Planificacién y Navegacion “

1. Planificacion de trayectorias y
Evasion de Obstaculos.

2. Arquitecturas de Navegaciény
Control para robots maviles.
Control deliberativo. Control
reactivo. Control jerarquico.
Control basado en arquitecturas
de pizarrdn. Control en base a
conductas

Al final de la unidad se espera que

el estudiante:

1.

2.

Entienda los principios basicos
de planificacidn y navegacién
usados en robots méviles.
Aplique, construya, evalle y
disefe sistemas de
planificacion de trayectorias y
de navegacion para robots
moviles.

(3], [4], [5]

5 | Aprendizaje 2

1. Aprendizaje reforzado en robética
movil.
2. Robdtica evolutiva.

Al final de la unidad se espera que

el estudiante:

1.

Entienda técnicas basicas de
aprendizaje utilizadas en
robots maviles.

Aplique, construya, evalle y
disefie métodos de aprendizaje
para robots méviles.

(5]
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