ROBOTS MOVILES

Dr. Jesuis Savage Carmona
Objetivos del curso:

Entrenar y especializar a los alumnos en el area de los robots maéviles.

1 INTRODUCCION Y GENERALIDADES
Objetivo: El alumno describira los elementos constitutivos y fundamentales de los
robot méviles, asi como su funcionamiento légico y fisico.
Contenido:
1.1 Componentes basicos de un robot.
1.2 Tipos de Arquitecturas
1.2.1 Modelos Tradicionales
1.2.2  Modelos Reactivos
1.2.3  Modelos Hibridos
1.2.4  Modelos Probabilisticos

2 MODELOS TRADICIONALES
Objetivo: El alumno aprendera los modelos tradicionales para operar robots

moéviles.
Contenido:
2.1 Configuracion y representacién del medio ambiente
2.1.1 Representacién de los obstaculos
2.1.2 Descomposicion del espacio en celdas
2.1.3 Mapas Geométricos
2.1.4  Diagramas de Voronoi
2.1.5 Mapas Topolégicos
2.2 Planeacion
2.2.1 Uso de técnicas de Inteligencia Artificial para recorrer redes
topologicas
2.2.1.1 Algoritmos de btsqueda en redes topologicas, busqueda
a lo ancho, A*, Dikjstra, etc
222 Planeacién de Acciones
2.3 Navegacion
2.3.1 Descripcién de posiciones y orientaciones
2.3.2 Ecuaciones de movimientos
2.4 Representacién del Conocimiento
2.4.1 Sistemas basados en reglas, CLIPS (NASA)
2.4.2 Légica Difusa
3 MODELOS REACTIVOS

Objetivo: El alumno aprendera los modelos reactivos para operar robots mdviles.
Contenido:
3.1 Comportamientos con Maquinas de Estado Finitas Aumentadas (AFSM)
3.1.1 Algoritmo Bug I y II
3.2 Comportamientos con Campos Potenciales Artificiales
3.2.1 Potenciales Atractivos y Repulsivos
3.2.2 Planeacion de Trayectorias Guiadas por Campos Potenciales



3.3 Comportamientos Usando Redes Neuronales
3.4 Comportamientos Usando Algoritmos y Programacién Genética

4 MODELOS HIBRIDOS
Objetivo: El alumno aprendera los modelos hibridos para operar robots moviles .
Contenido:
4.1 Combinacién de los modelos tradicionales con los modelos reactivos.
4.2 Ejemplos: ViRbot, Homer, Golem, etc.

5 MODELOS PROBABILISTICOS
Objetivo: El alumno aprendera los modelos probabilisticos para operar robots
moviles y agentes inteligentes.
Contenido:
5.1 Creacion de Mapas
5.1.1 Cuantizacion Vectorial
5.1.2 Diagramas de Voronoi
5.1.3 Mapas Topologicos
5.1.4 Mapas Probabilisticos
5.2 Localizacién
5.2.1 Triangulacion
5.2.2 Cadenas de Markov Ocultos
5.2.3 Filtros de Kalman
5.2.4 Localizacién y creacion de mapas simultdneamente (SLAM)
5.3 Navegacioén Probabilistica
5.3.1 Maquinas de estados probalisticas usando cadenas de
Markov Ocultas (HMM)

6 HERRAMIENTAS DE SOFTWARE PARA OPERAR ROBOTS MOVILES

Objetivo: El alumno aprendera a usar las herramientas para operar robots méviles
Contenido:
6.1 Sistema Operativo de robots (ROS)
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