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Adjunto al presente el contenido condesado del siguiente curso con duracién de 44 hrs. para dar
de alta en el “C3-2015 en el programa de Doctorado en Ciencias “Sistemas Auténomos de
Navegacion Aérea y Submarina” (SANAS).

El C3-2015 sera impartido del 2 de Septiembre al 18 de Diciembre, del presente afio.

, PROFESOR (ES) MATERIA (SANAS)
\ Dra. Giselle Monserrat Galvan Tejada Algoritmos de Rutas para UAVs.
Dr. José Oscar Olmedo Aguirre

Sin mas por el momento reciba un cordial saludo.
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CURSO DE DOCTORADO
NOMBRE: Algoritmos de Rutas para UAVs
DURACION: 44 Horas

OBJETIVOS: El objetivo de este curso es que el estudiante adquiera los
conocimientos generales de los diferentes algoritmos de rutas que existen para
controlar vehiculos aéreos no tripulados (UAV)s. Con este fin, se debera abordar
las diferentes aplicaciones de los UAVs y asi definir los tres enfoques de las
trayectorias o rutas para éstos: seguimiento, planificacién y generacién. A partir de
lo anterior se estudiaran distintos algoritmos de rutas y las técnicas avanzadas para
su implementacion.

CONTENIDO
1. Aplicaciones de los vehiculos aéreos no tripulados (UAVs)
2. Trayectorias: seguimiento, planificacion y generacién
3. Clasificacion de algoritmos de rutas
4. Algoritmos de busqueda |
5. Algoritmos de planificacion
6. Algoritmos de generacion

7. Técnicas avanzadas para la implementacion de algoritmos de trayectorias
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