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Titulo: Condiciones de factibilidad para el movimiento coordinado en
sistemas de control de miltiples agentes.

Resumen: El1 Trabajo de fin de master pretende introducir al estudiante en
la aplicacién de técnicas de teoria de control basadas en geometria
diferencial, en particular, grupos de Lie, para el analisis de
condiciones necesarias en el movimiento coordinado de sistemas de
multiples agentes robdéticos que son modelados por sistemas de control
cinematicos.
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