Métodos topoldgico-algebraicos en
el problema de planeacion motriz de |la robdtica

En este curso se describe y estudia la naturaleza topoldgica del problema de progra-
mar las actividades de un sistema auténomo (robot). El punto de vista que se aborda,
mediante las técnicas de la topologia algebraica, fue propuesto a principios de la década
de los 2000; a partir de entonces la idea ha experimentado un desarrollo vertiginoso
tanto en su teoria subyacente, como en las aplicaciones. En este curso haremos una re-
vision panoramica de los métodos y las técnicas topologico-algebraicas y describiremos
las aplicaciones recientes al problema de planeacion motriz.

Temario:

1. Complejidad Topoldgica: motivaciéon y propiedades generales.
(a) Algoritmos de planeacién motriz.
(b) Invariantes categoricos.

2. Métodos Homoldgicos.
(a) Anillo de cohomologia.
(b) Longitud de productos (nilpotencia).
(c) Planeacién motriz en esferas.

3. Variantes y extensiones.
(a) Planeacién motriz secuencial.
(b) Planeacién motriz simétrica.
(c) Planeacién motriz simultanea.

4. Complejidad topoldgica desde el punto de vista geométrico-diferencial.
(a) Inmersidén y encaje de variedades.
(b) El caso de los espacios proyectivos.

5. Métodos homotédpicos.
(a) Teoria de obstrucién.
(b) Obstrucciones universales.

6. Ejemplo: planeacién del trafico aéreo.
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