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GUIA DOCENTE DE MODELOS Y TECNIC,AS PARA EL DISENO DE
COMPORTAMIENTOS DE ROBOTS AUTONOMOS (63533)

DOCTORADO INGENIERIA INFORMATICA Y COMPUTACION

Profesores
Miguel Angel Cazorla Quevedo
Maria Isabel Alfonso Galipienso

Curso académico
2008/09

Objetivos del curso
Conocer los métodos elementales de estimacion bayesiana aplicada a robotica
Conocer y saber aplicar técnicas de exploracion y mapeado multirobot

Temario
Estimacion bayesiana
Multirobots

Metodologia
Clases tedricas y practicas
Clase magistral

Evaluacion
Evaluacion continua
Realizacion de practicas

Recursos
Manual de Player/Stage http://hdl.handle.net/10045/11427

Presentacion de teoria: http:/hdl.handle.net/10045/12552
Practicas: http://hdl.handle.net/10045/12553
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