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Expte. CUDI N° 41359 /2022
ROSARIO, 21 de octubre de 2022.-

VISTO las presentes actuaciones mediante las cuales la Escuela de
Posgrado y Educacién Continua solicita se autorice el dictado de la asignatura de la
carrera de posgrado Doctorado en Informatica DINF-3.16.20° “ROBOTICA MOVIL”,
con una carga horaria de 70 horas, a cargo del Dr. PIRE, Taiht, y propone ademds, la
integracidn del pertinente Tribunal Examinador.- '

CONSIDERANDO: ‘
Que a los efectos de la evaluacién y aprobacién individual por
parte de los alumnos de la mencionada asignatura, corresponde designar el Tribunal

Examinador respectivo, conforme lo establece la reglamentacién Vlgente para la carrera
de Doctorado en Informética (Resolucion N° 218/13-C.8S.).-

Por ello,

- EL CONSEJO DIRECTIVO DE LA FACULTAD DE
CIENCIAS EXACTAS, INGENIERIA Y AGRIMENSURA
RESUELVE:

ARTICULO 1° Aprobar el dictado de la asignatura de la carrera de Posgrado
Doctorado en Informética DINF-3.16.20 “ROBOTICA MOVIL”, ¢l docente que la
dictara Dr. PIRE, Taiht, como asimismo el programa analitico de contenido y trabajo
que, como Anexo Unico, se adjunta a la presente Resolucion.-

ARTICULO 2°: Integrar el Tribunal Examinador de la asignatura mencionada en el
Articulo 1°, con los siguientes profesores:

* Dr. PIRE, Taiht (DNI N.° 32.289.922)
* Dr. GRANITTO, Pablo (DNIN.°21.810.375)
* Dr. KOFMAN, Ernesto (DNI N.° 23.814.985)
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ARTICULO 3° Registrese. Séaquese copia. Girese a Direccién General de
Administracién y Decanato para las firmas correspondientes. Vuelva a la Direccién
Operativa del Consejo Directivo para la digitalizacién de la presente. Pase a

conocimiento y efectos de la Escuela de Posgrado y Educacién Continua. Cumplido,
archivese.- ’
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. Claudio J. Bustamante Dra. Ing. Graciela Rita Utges
Director Operativo Decana — FCEIA
Despacho General A/C-FCEIA
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ANEXO UNICO RESOLUCION 826/2022CD
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Unidad 2: Peroepo/on :j“ )
eanes wewoe o fiposde seﬁsores- Sensores lnteroceptlvos ye)derooep’uvos Modelo de
sensores. Ven’tajas y desventajas de cada tlpo de sensor
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Unidad3 C/nemét/ca R : :
¢ ‘Sistemas dg&- Iocomocién Modelo leeren01al Modelo de Ackerman
* Holandémico/No-Holonémico..

i1 . Unidad 4: Sistema: Operativo de Robdtica (ROS) y Simulador Gazebo.
‘ Infroduccién a ROS. 2. Herramiéntas de visualizacién y depuracién.
o Reco]ecolén .de Datos. Simulador Gazebo.

Un/dad5 Vision en Robéﬂca e .
g, B T Geometifalt e Extracoxon de caraoterfstlcas visua[es.
Calibracisn Vis Jhir(nsecay Extrfnseca Poderhe
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aistarios: Filtro Extendido de Ka]man F ltros.‘no- ©
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Markov. " Filtro
paramétn.co‘ Mo

Unldad 7: Mapeo

v

Nube de pun’tos Grilla de Ocupacién, arbol ctaternario (Quadtree) y
4rbol octal (Ootreg), campos de distancia de signo truncado (TSDF).

Unidad 8: Localizacién y Mapeo Simultaneo (SLAM)
Grafo de Factores. Métodos de optimizacion: Método de descenso par
gradiénte, Métédo Gauss-Newfon, Método Levenberg-Marquardt y
Bundle Adjustment. Grupos de Lie. Algebra de Lie. Pre—mtegraolén
Problema. del -Robot . Secuestrado (Kidnapped Rébot  Problem).
Relocalizacion. Deteccion y Cierre de Ciclos.

Unidad 9: Planeamiento de Caminos .
Algoritmo  A*,  Algoritmo  de Dikstra. Grafo. de Visibilidad.
Desoomposrcxén de celdas. Diagrama de Voronol, Campos de potencial
., artificial, Probabilistic RoadMap, Rapidly Explorifig- Randoni Tree: (RRT)
y Rapxdly-exptormg Random Graph (RRG) ‘ v
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Unidad 10: Com‘rol . 3
Controlado‘r”‘proporcwhal-m’teg "dema’uvo (PID) Regu{adog Linéal
Chadratise’ (LQR) IChritTol Pradictive por Modela (MPE): /¢ "f i
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