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La investigacion en Inteligencia Artificial ha conducido al desarrollo de numerosas ténicas relev
automatizacién de la inteligencia humana, dando una visién panoramica de diferentes algoritn
diferentes aspectos del comportamiento y la inteligencia del ser humano.

del conocimiento.

= Evaluar las posibilidades de simulacién de la inteligencia, para lo cual se estudiaran las técnicas de modeliz:

= Construir una nocién de inteligencia que soporte después las tareas de su simulacién.

Objetivos Especificos

= Describir la prueba
el experimento de pen
“Cuarto Chino”.

= Diferenciar los concept
miento 6ptimo y razo
tuando como humano.

= Diferenciar los concep
portamiento o6ptimo
miento actuando como

= Lista de ejemplos de si
gentes que dependen d
mundo.

= Describir el rol de la h
necesidad de un punto
la optimizacién y la ef]




3 IS /Bisqueda y Satisfaccién de la Restriccién. (4 horas)

Objetivos Especificos

Contenidos

Formular un eficiente problema ex-
presado en el idioma espanol, carac-
terizando este problema en términos
de estados, operadores, estado ini-
cial y una descripcién del estado fi-
nal.

Describir el problema de explosién
combinatoria y sus consecuencias.

Seleccionar un algoritmo apropiado
de buisqueda de fuerza bruta para un
problema, implementarlo y caracte-
rizar sus complejidades de tiempo y
espacio.

Seleccionar un algoritmo de busque-
da heuristica para un problema, im-
plementarlo por medio del diseno de
la funcién de evaluacion heuristica
necesaria.

Describir bajo que condiciones los
algoritmos de heuristica garantizan
una solucién 6ptima.

Implementar la busqueda minima
con poda alfa-beta para juegos de
dos.

Formular un problema en espanol
utilizando un algoritmo de backtrac-
king cronolégico.

Problemas d

Busqueda d
primero, pro
fundidad pr

cién iterative

Busqueda d
jor genérico
Dijkstra, A*

Juegos de dc
minima, pod

Satisfaccion
tracking mét
y seguimient

4], 5]

Objetivos Especificos

Contenidos

3 IS/Razonamiento basado en conocimiento.(6 horas)

Explicar la operacion de la técnica
de resolucién para probar teoremas.

Explicar la diferencia entre inferen-
cia monoténica y no monotdnica.

Discutir las ventajas y defectos del
razonamiento probabilistico.

Aplicar el teorema de Bayes para de-
terminar probabilidades condiciona-
les.

= Repaso de légic
gica de predicas

= Resoluciéon y pi
= Inferencia no m
= Razonamiento |

= Teorema de Ba

(4], [6], [5]




Objetivos Especificos

Contenidos

= Explicar que son los algoritmos ge-
néticos y contrastar su efectividad
con las soluciones de problemas clé-
sicos y técnicas de busqueda clasi-
cas.

3 IS/Bisqueda Avanzada.(4 horas) » Explicar como simulated annealing
puede ser usado para reducir la com-
plejidad y contrastar su operacién
con técnicas de busqueda clasica.

= Aplicar técnicas de bisqueda local a
un dominio clasico.

= Heuristicas.

= Bisqueda local y optimizacién.

= Subiendo a la colina Hill climbing.
= Algoritmos genéticos.

= Simulated annealing.

= Estrategias local de recorte de cami-
nos local beam search.

= Bisquedas en el adversario para jue-
gos.

2], [4], (6], 5]

3 IS/Representacion Avanzada del Conocimiento y Razonamiento.(6 horas)

Objetivos Especificos

= Comparar y contrastar los modelo
mas comunes usados para represen
tacién de conocimiento estructura
do, resaltando sus fortalezas y debi
lidades.

= Caracterizar los componentes de ra
zonamiento no monotoénico y su ut;
lidad como un mecanismo de repre
sentacion para sistemas de creencis

= Aplicar célculos de situaciones
eventos para problemas de accién -
cambio.

» Articular la distincién entre razona
miento temporal y espacial, expli
cando como se interrelacionan.

= Describir y contrastar las técnica
bésicas para representar incerteza.

= Describir y contrastar las técnica
bésicas para diagndstico y represen
tacion cualitativa.




3 IS/ Agentes.(6 horas)

Objetivos Especificos Contenidos Horas | Fe
Explicar en qué difiere un agente de = Definicién de agentes.
otras categorias de sistemas inteli-
gentes. = Aplicacién exitosa y estado del arte
de los sistemas basados en agentes.
Caracterizar y contrastar las arqui- )
tecturas estandar de agentes. = Arquitectura de agentes. a) Agen-
tes reactivos simples. b) Planeado-
Describir las aplicaciones de la teo- res reactivos. c¢) Arquitecturas de
ria de agentes para dominios tales capas. d) Ejemplos de arquitectu-
como agentes de software, asistentes ras y aplicaciones.
personales y agentes creibles.
» Teoria de agentes. a) Acuerdos.
Describir la distincién entre agen- b) Intenciones. c) Agentes de deci-
tes que aprenden y aquellos que nolo sién tedrica. d) Procesos de decisién
hacen. Markovianos (PDM).
Demostrar, usando ejemplos apro- = Agentes de software, asistentes per-
piados, cémo los sistemas mul- sonales y acceso a la informacién.
tiagente soportan interaccion de a) Agentes colaborativos. b) Agen-
agentes. tes recolectores de informacion.
Describir y contrastar agentes mo- = Agentes crefbles (caracteres sintéti-
viles y robdticos. cos, modelo de emociones en agen-
tes ). a) Agentes que aprenden.
b) Sistemas multiagente. c¢) Siste-
mas multiagente inspirados econé-
micamente. d) Agentes colaborati-
vos. e) Equipos de agentes. ) Mo-
delando agentes. g) Aprendizaje
multiagente.
= Introduccién a agentes robéticos.
= Agentes méviles.
(4], [6], [5]
Objetivos Especificos Contenidos

3 IS/Procesamiento de Lenguaje Natural.(4 horas)

Definir y contrastar gramaticas de-
terministicas y estocasticas, prove-
yendo ejemplos para mostrar la ade-
cuacién de cada una.

Identificar algoritmos de parsing
clasicos para parseo de lenguaje na-
tural.

Defender la necesidad de un corpus
establecido.

Dar ejemplos de catalogos y proce-
dimientos de busqueda en un méto-
do basado en corpus.

Articular la distincién entre técni-
cas para recuperacién de informa-
cién, traduccién del lenguaje y re-
conocimiento de voz.

= Gramadticas deterr
césticas.

= Algoritmos de par:
= Métodos basados ¢
= Recuperacion de i1
= Traslacién de leng;

= Reconocimiento de

[4], [6], [5]




3 1S/Aprendizaje de Mdquina.(10 horas)

Objetivos Especificos

Contenidos

= Explicar las diferencias entre tres
principales estilos de aprendizaje:
supervisado, no supervisado y por
refuerzo.

= Implementar algoritmos simples pa-
ra aprendizaje supervisado, apren-
dizaje por refuerzo y aprendizaje no
supervisado.

» Determinar cuales de los tres estilos
de aprendizaje es apropiado para un
dominio de problema en particular.

= Comparar y contrastar cada una de
las siguientes técnicas, proveer ejem-
plos de cuando cada estrategia es
superior: arboles de decision, redes
neuronales y redes de creencia..

= Implementar de manera apropiada
un sistema de aprendizaje simple,
usando arboles de decision, redes
neuronales y/o redes de creencia.

= Caracterizar el estado del arte en
teoria del aprendizaje, incluyendo
logros y defectos.

= Explicar el algoritmo del vecino méas
cercano y su lugar dentro de la teo-
ria del aprendizaje..

= Explicar el problema de sobreajuste,
a través de técnicas para detectar y
manejar el problema.

= Definicién y ejemplos de apre:
je de maquina.

= Aprendizaje inductivo, apren
basado en estadistica, apren
por refuerzo.

= Aprendizaje supervisado.

» Arboles de aprendizaje por dec
= Aprendizaje por redes neuron
= Redes de aprendizaje por cree
= Algoritmo del vecino més cer
= Teoria de aprendizaje.

= Kl problema del sobreajuste.
= Aprendizaje no supervisado.

= Aprendizaje por refuerzo.

3], 4], (6], [5]




3 1S /Sistemas de Planeamiento.(6 horas)

Objetivos Especificos

Contenidos

Definir el concepto de un sistema de
planeamiento.

Explicar como los sistemas de pla-
neamiento difieren de técnicas de
btsqueda clésicas.

Articular las diferencias entre pla-
neamiento como busqueda, planea-
miento basado en operadores y pla-
neamiento proposicional, proveyen-
do ejemplos de dominios donde cada
uno es mas aplicable.

Definir y proveer ejemplos para cada
una de las siguientes técnicas: basa-
da en casos, aprendizaje y planea-
miento probabilistico.

Comparar y contrastar sistemas de
planeamiento para un mundo esta-
tico con necesidad de ejecucion di-
namica.

Explicar el impacto de planeamien-
to dindmico en robdtica.

= Definicion y ejemplos de sister
planeamiento.

= Planeamiento como busqueda

= Planeamiento basado en op
res.

= Grafos de planeamiento.
= Planeamiento proposicional.

= Extendiendo sistemas de p
miento (basado en casos, apre
je y sistemas probabilisticos).

= Sistemas de planeamiento pa
mundo estético.

= Planeamiento y ejecucién inc
do planeamiento condicional
tinuo.

= Planeamiento en agentes mév

= Planeamiento y roboética.

3], [4], [6], [5]

3 IS/Robética.(6 horas)

Objetivos Especificos

Contenidos

Horas

Sintetizar el potencial y limitaciones
del estado del arte de los sistemas de
robot actuales.

Implementar los algoritmos de con-
figuracion de espacio para un robot
2D y poligonos complejos.

Implementar algoritmos de planea-
miento de movimientos simples.

Explicar las incertezas asociadas
con sensores y la forma de tratarlas.

Disenar una arquitectura de control
simple.

Describir varias estrategias para na-
vegacion en ambientes desconoci-
dos, incluyendo las fortalezas y de-
fectos de cada una.

Describir varias estrategias de nave-
gacion con la ayuda de hitos, inclu-
yendo las fortalezas y defectos de ca-
da una.

= Visién general.

» Estado del arte de sistemas de ro-
bot.

= Planeamiento vs. control reactivo.
= Incerteza en control.

= Sentido.

= Modelos del mundo.

= Espacios de configuracion.

= Planeamiento.

= Programacion de robots.

= Navegacién y control.

= Robdtica.

(4], [6], [5]




Objetivos Especificos

Contenidos

Horas

3 IS /Percepcién. (6 horas)

= Describir la importancia del recono-

cimiento de imagenes y objetos en
Inteligencia Artificial e indicar apli-
caciones de esta tecnologia.

Delinear las principales técnicas de
reconocimiento de objetos.

Describir las diferentes caracteristi-
cas de las tecnologias usadas en per-
cepcion.

= Percepcion: rol y aplicaciones.

= Formacién de imagenes: luz, color,
sombras.

= Imagenes y deteccion de objetos: re-
conocimiento de caracteristicas, re-
conocimiento de objetos.

= Tecnologias.

= Caracteristicas del software de per-
cepcion.

4], 6], [5]

4 Actividades

= Asignaciones

= Controles de Lectura

= Exposiciones

5 Recursos Materiales

= Apuntes del curso

= Libro(s) de la bibliografia
6 Metodologia

= Clase Magistral.

= Taller didéactico.

= Social Constructivismo.

= Précticas personales y en grupo.

7 Evaluacion

La nota final (NF') se obtiene de la siguiente manera:

NE Nota de Exdmenes 60 %, esta nota se divide en

= Exdmen Parcial 40 %
» Examen Final 60 %

NT Nota de Trabajos e Intervencién en clase 40 %
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NF =06« NE+04xNT
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