
Métodos topológico-algebraicos en
el problema de planeación motriz de la robótica

En este curso se describe y estudia la naturaleza topológica del problema de progra-
mar las actividades de un sistema autónomo (robot). El punto de vista que se aborda,
mediante las técnicas de la topoloǵıa 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 teoŕıa subyacente, como en las aplicaciones. En este curso haremos una re-
visión panorámica de los métodos y las técnicas topológico-algebraicas y describiremos
las aplicaciones recientes al problema de planeación motriz.

Temario:

1. Complejidad Topológica: motivación y propiedades generales.

(a) Algoritmos de planeación motriz.

(b) Invariantes categóricos.

2. Métodos Homológicos.

(a) Anillo de cohomoloǵıa.

(b) Longitud de productos (nilpotencia).

(c) Planeación motriz en esferas.

3. Variantes y extensiones.
(a) Planeación motriz secuencial.

(b) Planeación motriz simétrica.

(c) Planeación motriz simultánea.

4. Complejidad topológica desde el punto de vista geométrico-diferencial.

(a) Inmersión y encaje de variedades.

(b) El caso de los espacios proyectivos.

5. Métodos homotópicos.

(a) Teoŕıa de obstrución.

(b) Obstrucciones universales.

6. Ejemplo: planeación del tráfico aéreo.
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17. Garćıa Calcines, J. M.; Vandembroucq, L. “Topological complexity and the homotopy cofibre of the
diagonal map”. Math. Z. 274 (2013), no. 1-2, 145–165.
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21. González, Jesús; Landweber, Peter. “Symmetric topological complexity of projective and lens
spaces”. Algebr. Geom. Topol. 9 (2009), no. 1, 473–494.

22. Grant, Mark. “Topological complexity, fibrations and symmetry”. Topology Appl. 159 (2012), no.
1, 88–97.

23. Iwase, Norio; Sakai, Michihiro. “Topological complexity is a fibrewise L-S category”. Topology Appl..
157 (2010), no. 1, 10–21.

24. Jessup, Barry; Murillo, Aniceto; Parent, Paul-Eugene. “Rational topological complexity”. Algebr.
Geom. Topol. 12 (2012), no. 3, 1789–1801.

25. Kamiyama, Yasuhiko. “Topological complexity of certain moment-angle complexes”. JP J. Geom.
Topol. 9 (2009), no. 1, 121–128.

26. Karasev, Roman; Landweber, Peter. “Estimating the higher symmetric topological complexity of
spheres”. Algebr. Geom. Topol. 12 (2012), no. 1, 75–94.

27. Lechuga, Luis; Murillo, Aniceto. “Topological complexity of formal spaces”. Topology and robotics,
105–114, Contemp. Math., 438, Amer. Math. Soc., Providence, RI, 2007.
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