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Planilla a completar para presentacién de Cursos de Posgrado
1.- DEPARTAMENTO de COMPUTACION

2.- NOMBRE DEL CURSO: Planificacion de trayectorias para robots méviles en misiones
de observacion, inspeccion y exploracién.

3.- DOCENTES:
RESPONSABLE/S: Martin Saska
COLABORADORES:
AUXILIARES:

4.- CARRERA de DOCTORADO

5.- ANO: 2015 CUATRIMESTRE/S: SEGUNDO
6.- PUNTAJE PROPUESTO PARA CARRERA DE DOCTORADO: ¥ punto.
7.- DURACION (anual, cuatrimestral, bimestral u otra): 1 semana
8.- CARGA HORARIA SEMANAL: 15 hs.

Tedricas:

Problemas:

Laboratorio:

Seminarios: 8

Tedrico — PractiCo: .....veeeeceuecssscacnnes

Sallda g COMPOS «oiicsaiiiindiuinion
9.- CARGA HORARIA TOTAL:15hs
10.- FORMA DE EVALUACION: Examen individual domiciliario.
11.- PROGRAMA ANALITICO:

1. Planificacién de trayectorias para robots méviles - definicién de problemas,

H2~

notacién, el espacio de configuracién (C-Space) y sus representaciones: técnicas
basadas en mapa de rutas (gréfico de visibilidad, descomposicién en celdas y
métodos de diagrama de Voronoi); métodos de biisqueda basados en grafos: BFE, el
algoritmo de Dijkstra y el A*. En esta clase, los enfoques bésicos de planificacién
de trayectorias seran introducidos a los estudiantes.

2. Descripcién de métodos de planificacién de trayectorias basados en campos potenciales
artificiales (APF) y basados en grillas; algoritmo D*, Transformada de Distancia (DT), de
apareo rapido (FM), y Theta*, Se discutiran las técnicas de planificacién de propagacién de
frente de onda en el contexto de representaciones basadas en celdas (grillas 2D/3D) del
entorno operativo del robot mévil.

3. Técnicas de planificacién de trayectorias basadas en muestreo aleatorio (PRM, RRT),
algoritmos Gptimos y sus garantias de optimalidad (RRT*, RRG). Se mostrardn enfoques
de planificacién de trayectorias que permitan encontrar caminos (6ptimos) para robots
méviles con altos grados de libertad en una configuracién de alta dimensién. Se evaluarin
las técnicas de muestreo basado particulas, en cuanto a la calidad de las soluciones
encontradas y requerimientos computacionales requeridos durante la practica del
laboratorio de esta clase.

4. Planificacién de trayectorias multi-objetivo, la solucién de los problemas de
planificacion de rutas de inspeccién y patrullaje. Se discutird una descripcion general de las
formulaciones claves del problema como variantes del problema del viajante de comercio
(TSP) y se introduciran soluciones existentes de estos problemas. Durante la parte practica
de laboratorio, se estudiard un ejemplo de planificacién de la trayectoria para el caso de una
exploracién con un robot mévil de un ambiente desconocido utilizando un framework
provisto.

5. Planificacién de trayectorias para la recoleccién auténoma de datos yla
recopilacién robética de informacién. La préctica de laboratorio se dedica a
demostrar un framework disponible para planificacién de recoleccién de datos
auténoma.
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Universidad de Buenos Aires
Facultad de Ciencias Exactas y Naturales

Referenma Expte N® 505 046/15 7

e ! - Buenos Aires, —3 /iC[] 2015
VISTO: (£ S

la nota presentada por el Dr. Esteban Felierstein, Director del Departamento de Computacion, medrante la cual eleva la
informacion y el programa del curso de posgrado’ Planificacién de trayectorias para robots méviles en misiones de

observacién, inspeccién y exploracién, que sera dictado durante 2015 por el Dr. Martin Saska,
CONSIDERANDO: |

lo actuado por la Comision de Doctorado,

lo actuado por la Comisién de Postgrado,

lo actuado por este Cuerpo en la sesion realizada en el dia de |a 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 Planificacién de trayectorias para robots méviles en misiones de
observacion, inspeccién y exploracién de 15 hs. de duracion.

Articulo 2°: Aprobar el programa del curso de posgrado Planificacion de trayectorias para robots méviles en misiones de
observacion, inspeccién y exploracién, obrante a fs 2 a 4 del expediente de la referencia.

Articulo 3°: Aprobar un puntaje méaximo de medio (0,5) punto para la Carrera del Doctorado.

Articulo 4° Comuniquese a la Direccion del Departamento de Computacion, a la Biblioteca de la FCEYN (con fotocopia del
programa incluido) y a la Secretaria de Postgrado (sin fotocopia del programa). Cumplido Archivese.
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