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Universidad de Buenos Aires
Facultad de Ciencias Exactas y Naturales

Planilla a completar para presentacién de Cursos de Posgrado
1.- DEPARTAMENTO de COMPUTACION.........cccootmminirireerrnirraesennane
2.- NOMBRE DEL CURSO: Introduccion a la robética basada en comportamientos

3.- DOCENTES:
RESPONSABLE/S: Dr. Juan Miguel Santos

AUXIEIARES:. . oot eeisions
4.- CARRERA de DOCTORADO
5.~ ANO; 2005 s iirsrmesvone CUATRIMESTRE/S: 2° 2005
6.- PUNTAJE PROPUESTO PARA CARRERA DE DOCTORADO: 2 (dos) puntos
7.- DURACION (anual, cuatrimestral, bimestral u otra): un cuatrimestre

8.- CARGA HORARIA SEMANAL:

10.- FORMA DE EVALUACION: Aprobacién de 2 practicas de laboratorio, 1 exposicién
oral y examen final (o trabajo final equivalente).

11.- PROGRAMA ANALITICO (adjuntarlo).

12.- BIBLIOGRAFIA (indicar titulo del libro, autor, Editorial y afio de
publicacion)(adjuntada)



INTODUCCION A LA ROBOTICA BASADA EN COMPORTAMIENTOS
11.- PROGRAMA ANALITICO (adjuntarlo).

Basicamente, se pretende introducir a los alumnos en la temética de los robots auténomos.
Los robots auténomos difieren de los robots mas tradicionales, tales como los de uso
industrial, en su capacidad para desenvolverse en un entorno dindmico el cual sensan y en
base a esto cambian su comportamiento tratando de no afectar sus objetivos basicos (misién
o tarea a llevar a cabo). La capacidad de adaptaciéon de un robot auténomo tiene su
expresion extrema en el aprendizaje. Este curso, aunque de manera introductoria , pretende
abordar también este tema, poniendo énfasis en el aprendizaje por refuerzo.

Por ultimo , se pretende introducir los conceptos basicos de robética colectiva y
cooperativa, basicamente mediante tedricas y discusion de articulos seleccionados en clases
de seminarios.

1.Introduccidén a los robots autdnomos.

Definiciones.

Tipos de robots.

Historia.

Motivaciones desde la inteligencia artificial, desde la cibernética y desde la robdtica.

2.Sensado y actuacion.

Definiciones.

Tipos de sensores y actuadores.

Caracteristicas del sensado: imprecision, ruido.
Entornos parcialmente observables.

3.Comportamientos

Definiciones.

Ejemplos.

Motivaciones biologicas.

(Como obtener comportamientos?.

4. Arquitecturas basadas en comportamientos

Modelo de subsumption.

Motor schema.

Coordinacion de comportamientos bésicos.
Arquitecturas hibridas: AuRA.
Arquitecturas deliberativas: TRIPS.

5. Aprendizaje



Tipos de aprendizaje.
Aprendizaje por refuerzo.
Ejemplos.

6. Sistemas multi-robots

Motivaciones.
Taxonomia de los sistemas multi-robots.
Arquitecturas multi-robot: ALLIANCE

12.- BIBLIOGRAFIA (indicar titulo del libro, autor, Editorial y afio de
publicacion)(adjuntada)
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Universidad de Buenos Aires
Facultad de Ciencias Exactas y Naturales

Referencia Expte. N° 481.683

Buenos Aires, 27 mc 2004

la nota de fecha 14/12/04 presentada por el Dr. Alejandro Rios, representante de la Subcomision de
Doctorado en la Comision de Doctorado de esta Facultad por el Departamento de Computacion, mediante la
cual eleva la Informacién y el Programa del Curso de Posgrado "Introduccién a la Robética Basada en
Comportamientos”, que sera dictado durante el segundo cuatrimestre de 2005 bajo la responsabilidad
del Dr. Juan Miguel Santos.

VISTO:

CONSIDERANDO:
lo actuado por la Comision de Doctorado de esta Facultad
lo actuado por la Comisién de Investigacion, Publicaciones y Postgrado,
lo actuado por este Cuerpo en la sesion realizada en el dia de la fecha,
en uso de las atribuciones que le confiere el Articulo 113° del Estatuto Universitario,

EL CONSEJO DIRECTIVO DE LA FACULTAD DE
CIENCIAS EXACTAS Y NATURALES
RESUELVE:

Articulo 1°: Autorizar el Dictado del Curso de Posgrado " Introduccion a la Roboética Basada en
Comportamientos ", de 48 hs. de duracion.-

Articulo 2°: Aprobar el Programa del Curso de Posgrado " Introduccion a la Robotica Basada en
Comportamientos ".

Articulo 3°: Aprobar un puntaje de dos (2) puntos para la Carrera del Doctorado.

Articulo 4°: Aprobar un arancel de 20 Médulos. Disponer que los montos recaudados seran utilizados
conforme a lo dispuesto por Resolucién CD N° 072/03.

Articulo 5°: Comuniquese al Director del Departamento de Computacion, a la Biblioteca de la FCEyN, a la
Biblioteca de la FCEyN y a la Subsecretaria de Postgrado (con fotocopia del Programa incluido)

Articulo 6°: Comuniquese a la Universidad de Buenos Aires y a la Direccion de Alumnos (sin fotocopia del
Programa).
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