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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

2.- NOMBRE DEL CURSO: Robética M6vil

3.- DOCENTES:
RESPONSABLE/S: Marta Mejail, Pablo De Cristoforis
COLABORADORES: Matias Nitsche
AUXILIARES: Thomas Fischer, Facundo Pessacg, Taihu Pire

4.- CARRERA de DOCTORADO
5.- ANO: 2016 CUATRIMESTRE/S: 2do cuatrimestre

6.- PUNTAJE PROPUESTO PARA CARRERA DE DOCTORADO:
5 puntos

7.- DURACION (anual, cuatrimestral, bimestral u otra): Cuatrimestral
8.- CARGA HORARIA SEMANAL.:

Teoricas: 4 horas semanales
Problemas:

Laboratorio: 3 horas semanales
Seminarios:

Tebrico — Préctico: 3 horas semanales
Salida a Campo:

9.- CARGA HORARIA TOTAL: 160 horas
10.- FORMA DE EVALUACION:

La evaluacién de la materia consiste en una serie de talleres de laboratorio, tres trabajos
practicos, un examen escrito y un trabajo practico final.

Los talleres consisten en resolver, durante el transcurso de la clase, problemas simples
asociados a cada unidad temdtica. Para ello, los alumnos deben hacer uso de tecnologias y/o




herramientas presentadas en las clases de laboratorio en el transcurso de la cursada, como
ser: Arduino, ROS, simulador Gazebo o V-REP, entre otros.

Los trabajos practicos consisten en integrar varias unidades temadticas para resolver un
problema més complejo. Los alumnos cuentan con varias clases para resolver el trabajo
practico y presentar un informe con los resultados obtenidos, que se evaliia junto con la
solucién implementada.

El examen escrito tiene como objetivo evaluar los conocimientos impartidos durante la
cursada. El mismo tiene lugar hacia el final del cuatrimestre y es individual.

Para aprobar la parte practica de la materia el alumno debe aprobar todos los talleres, los
tres trabajos précticos y el examen escrito. Para aprobar el final de la materia, el alumno
debe realizar un trabajo practico final que consiste en la resolucién de un problema que
integre las soluciones a los problemas planteados en los trabajos précticos previos.

11.- PROGRAMA ANALITICO:

e Introduccién a la Robédtica Movil: evolucion histérica de la robotica, tipos de robots,
hardware y software utilizados, electrénica aplicada a robética, casos de aplicacion.

e Percepcién (tipos de sensores, modelos de sensado). Sensores tipicos empleados en
la robdtica mévil: encoders, IMU, GPS, laser, cAmara, RGB-D)

e Actuacion (drivers, PWM, motor de corriente continua, paso-a-paso, Servo),
sistemas de locomoci6n

e Planificacién de Movimiento (Motion Planning) — Control de Movimiento (Motion
Control): controladores lineales (PID), no-lineales (MPC, LQR). Control de
posicién, velocidad mediante PID, seguimiento de trayectorias; evasion de
obstdculos (VFH, SND, otros)

e Planificacién de caminos (Path Planning): algoritmos de Dijkstra, A*, geométricos,
RRT,

e [Localizacién: modelo probabilistico, teoria de Bayes, principio de independencia de
Markov

e Modelo de Movimiento: Cinematica de un robot mévil (definiciones: pose, sistemas
de referencia, transformaciones). Modelo Diferencial, de Ackerman (tipo
automovil), Holonémico/No-Holondmico

e Modelo de Sensado: modelo de haz (beam model), mapa de verosimilitud
(likelihood map), modelo basado en caracteristicas (feature-based model)

e Filtros Gausianos: Filtro de Kalman, Filtro Extendido de Kalman

e Filtros no-paramétricos: Monte Carlo, Histograma

e Simultaneous Localization and Mapping (SLAM): EKF-SLAM, Particle Filter
SLAM, Bundle Adjustment, Deteccion y cierre de Ciclos
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VISTO:

y Taiht Pire,

CONSIDERANDO:

lo actuado por la Comisién de Doctorado,
lo actuado por la Comision de Postgrado,

lo actuado por este Cuerpo en la sesion realizada en el dia de la fecha,

o~

Buenos Aires, . 29 FEB 2016

la nota presentada por el Dr. Esteban Feuerstein, Director del Departamento de Computacion, mediante la cual eleva la
informacion y el programa del curso de posgrado Robética mévil, que seré dictado en el segundo cuatrimestre de 2016 por la Dra.
Marta Mejail y el Dr. Pablo De Cristéforis con la colaboracion de los Licenciados Matias Nitsche, Thomas Fischer, Facundo Pessacg

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 Robética mévil de 160 hs. de duracién.

Articulo 2°: Aprobar el programa del curso de posgrado Robética mévil, obrante a fs 2 a 4 del expediente de la referencia.

Articulo 3°: Aprobar un puntaje maximo de cinco (5) puntos para la Carrera del Doctorado.

)} Articulo 4°; Comuniquese a la Biblioteca de la FCEyN con fotocopia del programa incluida (fs 2 a 4).

Articulo 5°: Comuniquese a la Direccion del Departamento de Computacnon a la Direccion de Alumnos y a la Secretaria de

Postgrado. Cumplido Archivese.
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