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Introducciéna la
Inteligencia Atrtificial

llustracién: Hernan Juarez

Profesores:
Claudio Verrastro cverra@cae.cnea.gov.ar

Juan Carlos Gémez juanca@inti.gob.ar

Material de estudio y
bibliografia

Péagina del GIAR
www.secyt.frba.utn.edu.ar/gia/
Apuntes de la Catedra

"IA un enfoque moderno" — Rusell,Norvig — 22 efl.

— Pearson, Prentice Hall

"Fuzzy Control” — J.C. Gémez — edUTecNe
http://www.edutecne.utn.edu.ar/tutoriales.htmi
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Introduccion a la
Inteligencia Artificial

Docentes: Area:
¢ Claudio Verrastro ¢ Fundamentos de la
Inteligencia Artificial

Juan Carlos GOmez Ldégica Difusa
+ Algoritmos Genéticos

*

*

Leandro Di Matteo , yisn arificial
Esteban Venialgo
¢ Lucio Martinez G.

*

+ Redes Neuronales

Afio 2012
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Claudio Verrastro

Fundamentos de la
Inteligencia Artificial
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Fundamentos de la
Inteligencia Atrtificial

¢ Qué es la Inteligencia Artificial?
*Historia
*Estado del arte
*Solucién de problemas mediante
busquedas
«Juegos y complejidad algoritmica
TSP

*Sistemas expertos

Introduccion a la Inteligencia
Artificial 2012 5

02/05/2012

Métodos de Busqueds

Métodos de Busqueda

|No Informadal | Informada |

||rrevocab|es| | Tentativos |
|Gradiente| Backtracking Blsqueda
en grafo

l l

Profundizar
primero

Abrir primero
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Método del Gradiente
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La funcion a optimizar es la funcion
distancia D = nro de mosaicos en posicion
incorrecta

Introduccién a la Inteligencia
Artificial 2012 7

Método de Backtraking
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11715 Se hacébacktracking” cuando
2 _ se alcanza un estado ya visitad
21614 0 cuando se hicieron 6
- 2 movimientos sin alcanzar la
E meta
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Arbol de busqueda pat

juego del 8

BTSN YR 3] l“[:}?
El arbol puede recorrerse con la estrategia de

primero, profundizar primero, o siguiendo algu
regla heuristica.

¢, Se puede garantizar encontrar

el camino mas corto?
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Andlisis Sintactico
Con estas reglas de reescritura verificar

la correccion de la siguiente oracién.

DNPVP = S

V DNP = VP El presidente de la nueva
P DNP = PP compafifa aprobd la venta
DNPVP = S

DETDNP = DNP
DNPPP = DNP l

ANP = NP

N > NP

de = P

aprueba = V [ owees | [onePONPVP
nueva = A

Presidente = N
compafia = N

venta = N < S

las = DET

El = DET

S (oracion), NP (frase nominal), VP (frase verbaR,(frase
proposicional), P (preposicién), V (verbo), DNFage
nominal con determinante), DET (articulo), A (aijje), N
(sustantivo)
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El problema del Viajante
de Comercio (TSP)

12345 #
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Juan Carlos Gémez

Control Por
Logica Difusa
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Qué Es Logica Difusa

+ Es una metodologia para el
manejo de informacion imitando
la manera en que el humano
toma decisiones

+ De importante aplicacion a los
Sistemas de Control

+ Se basa en reglas empiricas sin
necesidad de un modelo
matematico
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Ventajas Del Control
Difuso

* Esrobusto

Se puede programar para una reacciéon segura ante
la pérdida de un sensor de realimentacion

¢ Control basado en reglas

Pueden ser modificadas para ajustar o alterar
drasticamente la respuesta, 0 agregar un nuevo
sensor

+ Mudltiples entradas y multiples
salidas

Pueden agregarse sensores que aporten mas
informacion, aunque estos sean de menor calidad,
bajando el costo

+ Controla sistemas alineales dificiles
de modelar

Introduccion a la Inteligencia
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Etapas Del Motor de
Logica Difusa

Pre § Post
=] Procesa: > FLIZI!"DE— L] Infe_renua - Defu_zm:a- | Procesa- >
cion Difusa cién
miento miento

Entradas Errory Salidas Salidas
derivadas Fuerza de Crudas
disparo de
funciones de
pertenencia de
salida

Fuerza de
disparo de
funciones de
pertenencia
de entrada

Preprocesamiento
Fuzificacion
Inferencia Difusa
Defuzificacion
Postprocesamiento

* 6 o6 o o
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Esteban Venialgo
Lucio Martinez Garbind

Redes Neuronales
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Neurona biologica
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Neurona artificial

Percepiron

entradas
snapsis’  pesos

X1

T = funcion de activacion

salida binaria

, W N+t = valor umbral
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Red Neuronal
Feedforward

Feedforward Artificial Neural Network

Capa de Entrada Capa Oculta Capa de Salida
ointermedia
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Aplicacion a las redes
neuronales artificiales

+ Se trata de que la red
evolucione tanto en su
arquitectura como en los pesos
sinépticos

+ Se intenta realizar un
aprendizajesupervisado

+ Se quiere controlar robots
moviles en ambientes no
estructurados.

+ Se obtienen comportamientos
emergentes sorprendentes.




Leandro Di Matteo

Tratamiento Digital
De Imagenes y Vision
Artificial
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Tratamiento digital
de imagenes

Resumen de operaciones

« Filtros para mejorar la imagen
* Mediana
» Media
* Moda
« Filtros de frecuencia pasa bajos, pasa
altos y pasa banda

 Gradiente para la deteccion de bordes
* Gx, Gy
« Laplaciano
« Deteccion de puntos y lineas: EO,
NS, NE-SO, NO-SE
« Histograma para ecualizacién y
segmentacion

» Operaciones geomeétricas:
°*Zoom y Unzoom
*Giro y traslacion

22

Procesamiento basico

*al
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Vision Artificial

Resumen

*Todas las operaciones estandar de
procesamiento de Imagenes

*Detecciodn de Lineas de distinta longitud
por medio de transformada de Hough

*Medicion de distancias en tres ejes
*Deteccidn del horizonte

*En implementacion: Encapsulamiento
para convertirlo en un nodo de la red
interna con capacidad para la medicion
de la distancia del punto mas cercano

«Control de Actitud del robot
+SLAM
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Juan Carlos Gémez

Algoritmos Genéticos
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Algoritmos geneéticos

+ Se debe generar una “poblacior
de individuos aleatoriamente

+ Se aplican algunos operadores
= Reproduccion.

= Mutacion.

+ Se evallia cada individuo de

acuerdo a una “funcién
objetivo”.

+ Los que obtienen mejor puntaje
tienen magprobabilidadde
pasar a la proxima generacion.
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Algoritmos genéticos

basqueda.

individuo mas apto”
 El primer libro que habla del
tema se publico en 1989.

* Es un método netamente
probabilistico.
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» Es un método de optimizacion y

» Se basa en la “supervivencia de

Introduccion a la
Inteligencia Artificial

Objetivos de la Catedra
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