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Resumen:

En esta conferencia se presentara una revision del concepto de autonomia para robots moviles de
campo y la identificacion de desafios para lograr un verdadero sistema auténomo, ademas de sugerir
posibles direcciones de investigacion. Los sistemas robdticos inteligentes, por lo general, obtienen
conocimiento de sus funciones y del entorno de trabajo en etapa de disefio y desarrollo. Este enfoque
no siempre es eficiente, especialmente en entornos semiestructurados y complejos como puede ser el
campo de cultivo. Un sistema roboético verdaderamente auténomo deberia desarrollar habilidades que le
permitan tener éxito en tales entornos sin la necesidad de tener a-priori un conocimiento ontoldgico del
area de trabajo y la definicion de un conjunto de tareas o comportamientos predefinidos. Por lo que en
esta conferencia se presentaran posibles estrategias basadas en Inteligencia Artificial que permitan
perfeccionar las capacidades de navegacion de robots mdviles y que sean capaces de ofrecer un nivel
de autonomia lo suficientemente elevado para poder ejecutar todas las tareas dentro de una mision
casa-a-casa (home-to-home).
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