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Proporcionar una introducción a los problemas básicos 
que surgen al momento de diseñar agentes autónomos 
físicos que interactúen en nuestro entorno. Conocer y 
analizar modelos básicos para el control de robots y 

métodos de aprendizaje no supervisado. Aplicar los 
conocimientos adquiridos en el desarrollo de un proyecto 
científico-tecnológico utilizando un robot real. 
 

 
 
 
1. Introducción 

1.1 Modelo básico de interacción 
1.2 Incertidumbre 
1.3 Paradigmas 
 

2. Localización 
2.1 Estimación recursiva del estado 
2.2 Filtros de partículas 
2.3 Filtros de Kalman 

 
3. Toma de Decisiones 

3.1 Procesos de decisión de Markov (Markov 
Decision Processes - MDP) 

3.2 Procesos de decisón de Markov parcialmente 
observables (Partially Observable Markov 
Decision Processes - POMDP) 
3.3 Aprendizaje por refuerzo (Reinforcement 
Learning) 

 
4. Mapeo (Mapping) 

4.1 Mallas de ocupación (Occupancy grids) 
4.2 Mapeo y localización simultáneo 
(Simultaneous Mapping and Localization - 
SLAM) 

 

 
 
 
 
Durante el curso se discuten los temas en clase, previa 
lectura asignada a los alumnos. Se analizan artículos de 
investigación relacionados con los temas en cuestión por 
parte de los alumnos y se presentan en clase. Se realiza 

un proyecto de desarrollo evaluando su evolución 
durante el curso. Al final del curso se realiza la 
presentación del proyecto y se entrega un reporte 
científico del mismo. 

 
 
  
Tareas      10% 
Presentaciones   10% 
Proyecto    60% 

Presentación proyecto  10% 
Reporte del proyecto   10%
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