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Objetivos del curso
Conocer los métodos elementales de estimación bayesiana aplicada a robótica
Conocer y saber aplicar técnicas de exploración y mapeado multirobot

Temario
Estimación bayesiana
Multirobots

Metodología
Clases teóricas y prácticas
Clase magistral

Evaluación
Evaluación continua
Realización de prácticas

Recursos
Manual de Player/Stage http://hdl.handle.net/10045/11427
Presentación de teoría: http://hdl.handle.net/10045/12552
Prácticas: http://hdl.handle.net/10045/12553
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