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OBJETIVOS DEL CURSO '

Proporcionar una introduccion a los problemas basicos métodos de aprendizaje no supervisado. Aplicar los
que surgen al momento de disefiar agentes autonomos conocimientos adquiridos en el desarrollo de un proyecto
fisicos que interactien en nuestro entorno. Conocer y cientifico-tecnoldgico utilizando un robot real.

analizar modelos basicos para el control de robots y

CONTENIDO TEMATICO '

1. Introduccion 3.2 Procesos de decison de Markov parcialmente
1.1 Modelo basico de interaccion observables (Partially Observable Markov
1.2 Incertidumbre Decision Processes - POMDP)
1.3 Paradigmas 3.3 Aprendizaje por refuerzo (Reinforcement
Learning)
2. Localizacion
2.1 Estimacion recursiva del estado 4. Mapeo (Mapping)
2.2 Filtros de particulas 4.1 Mallas de ocupacion (Occupancy grids)
2.3 Filtros de Kalman 4.2 Mapeo y localizacion simultaneo
(Simultaneous Mapping and Localization -
3. Toma de Decisiones SLAM)

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

METODOLOGIA '

Durante el curso se discuten los temas en clase, previa un proyecto de desarrollo evaluando su evolucion
lectura asignada a los alumnos. Se analizan articulos de durante el curso. Al final del curso se realiza la
investigacion relacionados con los temas en cuestion por presentacion del proyecto y se entrega un reporte
parte de los alumnos y se presentan en clase. Se realiza cientifico del mismo.

( EVALUACION )
Tareas 10% Presentacion proyecto 10%

Presentaciones 10% Reporte del proyecto 10%

Proyecto 60%
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