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entrega de trabajos, etc) PRESENCIALES | TRABAJO
Grande | Pequeio Semana
Maximo
7H
1 1 1.1 Presentacion de la asignatura e Introduccién X 2 4
1.2 Repaso Prog. Clasica y ubicacion de la
problematica del path planning
2 2 2 Representacién del espacio/modelos X 2 7
robot/obstaculos comunes en problemas de
planificacion
3 3 3. C-space (intro) & collision checkers. X 2 7
Propuestas de trabajos.
4 4 4. Path planning I-Deterministic methods A: X X 2 7
Métodos basados en C-space y técnicas de
simplificacion del entorno y Hojas de Ruta
(Roadmap)
5 5 5. Path planning I-Deterministic methods B: X X 2 7
Métodos basados en Campos de Potencial, Voronoi.
etc.
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6 Path planning I- Deterministic methods C: X 2 7
Descomposicion en celdillas y algoritmos de busqueda
en grafos
7.Path planning lI-Probabilistic methods: PRM y técnicas | X 2 7
actuales de planificacion.
Demostracién de herramientas y librerias de X 2 7
Planificacion y ejemplos de aplicaciones. Seminario
ponente invitado.
Examen, presentacion de trabajos X 2 7
TOTAL HORAS 16 48h

(16h clase + 32h
trabajo personal
y tutorias)




