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En esta conferencia se presentaran los mas recientes avances en el campo
de los sistemas multirobot (MRS). Este campo es relativamente joven, y se
encuentra en rapido desarrollo, siendo abordado por un numero creciente de
grupos de investigacion.

Tras examinar las motivaciones y las ventajas del empleo de equipos de
robots y sus aplicaciones mas comunes, se definiran con mas precisioén los
conceptos de coordinacidén y cooperacion entre robots, y se las examinaran
brevemente los temas peculiares y las dificultades de este campo. A
continuacion, se presentara una panoramica de las principales arquitecturas,
técnicas y estrategias que se estdn empleando e investigando para la
cooperacion entre robots, examinando brevemente unos ejemplos. La
conferencia terminara con la presentacion y descripcion de los proyectos de
investigacion mas importantes en este campo, tanto internacionales como
nacionales.

Temario:

1. MRS, motivaciones: prestaciones, tiempo, costes.

2. Aplicaciones mas tipicas, clasificacion de los MRS.

3. Tipos de cooperacion: cooperacion fuete y débil, coordinacion entre
robots.

Temas de investigacion: arquitecturas, comunicaciones, algoritmos.
Arquitecturas de MRS.

Técnicas y estrategias: comportamientos, mercados, negociaciones,
division de tareas. Ejemplos.

7. Proyectos de investigacidén mas representativos.
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