COORDINACION DE LA MAESTRIA EN
SISTEMAS AUTONOMOS DE NAVEGACION AEREA Y SUBMARINA
Temario

ESTIMACION Y NAVEGACION

1. Observadores para sistemas no lineales
1.1 Observador extendido de Luenberger para sistemas no lineales
1.2 Observador de alta ganancia
1.3 Observador de modos deslizantes de alto orden

2. Estimacion en robots méviles
2.1 Introduccion a la Teoria de Bayes
2.2 Filtro de Kalman
2.3 Filtro Extendido de Kalman
2.4 Filtro de Particulas

3. Algoritmos de navegacion

3.1 Algoritmos para planificacion de trayectorias
3.1.1 Algoritmo A*
3.1.2 Algoritmo de Dijkstra
3.1.3 Exploracién rapida de arboles aleatorios (RRTy RRT)
3.1.4 Curvas de Dubins

3.2 Algoritmos de evasién de obstaculos
3.2.1 Algoritmos Bug 1, Bug 2
3.2.2 Algoritmos de campos potenciales
3.2.3 Histograma de campo vectorial (VHF y VHF*)
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Cantidad de horas: 60 horas.




