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2 Exposicién de Motivos

2 Objetivo

Que el alumno conozca y comprenda los conceptos y principios fundamentales de control, planifi
definicién de estratégias en robo6tica mébil asi como conceptos de percepcién robédtica de forma que
de los sistemas roboticos actuales.

Sistentizar el potencial y las limitaciones del estado del arte de los sistemas toboticos actuales.
Implementar algoritmos de planeamiento de movimientos simples

Explicar las incertezas asociadas con sensores y la forma de tratarlas

Disenar una arquitectura de control simple

Describir vérias estratégias de navegacion

Entender el rol y las aplicaciones de la percepcion robdtica

Describir la importancia del reconocimiento de imagenes y objetos en sistemas inteligentes
Delinear las principales técnicas de reconocimiento de objetos

Describir las diferentes caracteristicas de las tecnologias usadas en percepcion




3 Contenido Tematico 3 IS/Robética.(30 horas)

3 IS/Percepcion. (30 horas)

4 Actividades

= Asignaciones

= Controles de Lectura

= Exposiciones

5 Recursos Materiales

= Apuntes del curso

= Libro(s) de la bibliografia
6 Metodologia

= Clase Magistral.

Objetivos Especificos

Contenidos

Sintetizar el potencial y limitaciones
del estado del arte de los sistemas de
robot actuales.

Implementar los algoritmos de con-
figuracion de espacio para un robot
2D y poligonos complejos.

Implementar algoritmos de planea-
miento de movimientos simples.

Explicar las incertezas asociadas
con sensores y la forma de tratarlas.

Disenar una arquitectura de control
simple.

Describir varias estrategias para na-
vegacion en ambientes desconoci-
dos, incluyendo las fortalezas y de-
fectos de cada una.

= Visién general.

= Estado del arte de s
bot.

= Planeamiento vs. con
= Incerteza en control.

= Sentido.

= Modelos del mundo.

= Espacios de configurs
= Planeamiento.

= Programacién de rob
= Navegacién y control

= Robdtica.
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Describir varias estrategias de nave- 14 [2]
gacién con la ayuda de hitos, inclu-
yendo las fortalezas y defectos de ca-
da una.
Objetivos Especificos Contenidos Horas
= Describir la importancia del recono- = Percepcion: rol y aplicaciones.

cimiento de imagenes y objetos en
Inteligencia Artificial e indicar apli-
caciones de esta tecnologia.

Delinear las principales técnicas de
reconocimiento de objetos.

Describir las diferentes caracteristi-
cas de las tecnologias usadas en per-
cepcion.

= Formacion de imagenes: luz, color,
sombras.

= Imagenes y deteccién de objetos: re-
conocimiento de caracteristicas, re-
conocimiento de objetos.

= Tecnologias.

= Caracteristicas del software de per-
cepcion.
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= Taller didactico.
= Social Constructivismo.
= Précticas personales y en grupo.

7 Evaluacion

La nota final (NF') se obtiene de la siguiente manera:

NE Nota de Exdmenes 60 %, esta nota se divide en

= Exdmen Parcial 40 %
= Examen Final 60 %

NT Nota de Trabajos e Intervencién en clase 40 %

NF =06+ NE+0,4%NT
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