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2 Exposición de Motivos

La investigación en Inteligencia Artificial ha conducido al desarrollo de numerosas tónicas relevantes, dirigidas a la
automatización de la inteligencia humana, dando una visión panorámica de diferentes algoritmos que simulan los
diferentes aspectos del comportamiento y la inteligencia del ser humano.

2 Objetivo

Evaluar las posibilidades de simulación de la inteligencia, para lo cual se estudiarán las técnicas de modelización
del conocimiento.

Construir una noción de inteligencia que soporte después las tareas de su simulación.

3 Contenido Temático 3 IS/Tópicos Fundamentales en Sistemas Inteligentes.(2 horas)

Objetivos Espećıficos Contenidos Horas Fecha Avance%

Describir la prueba de Turing y
el experimento de pensamiento del
“Cuarto Chino”.

Diferenciar los conceptos de razona-
miento óptimo y razonamiento ac-
tuando como humano.

Diferenciar los conceptos de com-
portamiento óptimo y comporta-
miento actuando como humano.

Lista de ejemplos de sistemas inteli-
gentes que dependen del modelo del
mundo.

Describir el rol de la heuŕıstica y la
necesidad de un punto medio entre
la optimización y la eficiencia.

Historia de la inteligencia artificial.

Cuestiones filosóficas.

La prueba de Turing.

Experimento de pensamiento del
“Cuarto Chino” de Searle.

Temas éticos en IA.

Definiciones fundamentales.

Razonamiento óptimo vs. razona-
miento actuando como humano.

Comportamiento óptimo vs. com-
portamiento actuando como hu-
mano.

Preguntas filosóficas.

Modelando el mundo.

El rol de la heuŕıstica.

[1], [5]

3%
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3 IS/Búsqueda y Satisfacción de la Restricción.(4 horas)

Objetivos Espećıficos Contenidos Horas Fecha Avance%

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

Describir el problema de explosión
combinatoria y sus consecuencias.

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

Seleccionar un algoritmo de búsque-
da heuŕıstica para un problema, im-
plementarlo por medio del diseño de
la función de evaluación heuŕıstica
necesaria.

Describir bajo que condiciones los
algoritmos de heuŕıstica garantizan
una solución óptima.

Implementar la búsqueda mı́nima
con poda alfa-beta para juegos de
dos.

Formular un problema en español
utilizando un algoritmo de backtrac-
king cronológico.

Problemas de espacio.

Búsqueda de fuerza bruta (respiro
primero, profundidad primero, pro-
fundidad primero con profundiza-
ción iterativa).

Búsqueda del mejor primero (me-
jor genérico primero, algoritmo de
Dijkstra, A*, admisibilidad de A*).

Juegos de dos jugadores (búsqueda
mı́nima, poda alfa-beta).

Satisfacción de la restricción (back-
tracking métodos de búsqueda local
y seguimiento).

[4], [5]

10%

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

Objetivos Espećıficos Contenidos Horas Fecha Avance%

Explicar la operación de la técnica
de resolución para probar teoremas.

Explicar la diferencia entre inferen-
cia monotónica y no monotónica.

Discutir las ventajas y defectos del
razonamiento probabiĺıstico.

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

Repaso de lógica proposicional y ló-
gica de predicados.

Resolución y prueba de teoremas.

Inferencia no monotónica.

Razonamiento probabiĺıstico.

Teorema de Bayes.

[4], [6], [5]

20%
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3 IS/Búsqueda Avanzada.(4 horas)

Objetivos Espećıficos Contenidos Horas Fecha Avance%

Explicar que son los algoritmos ge-
néticos y contrastar su efectividad
con las soluciones de problemas clá-
sicos y técnicas de búsqueda clási-
cas.

Explicar como simulated annealing
puede ser usado para reducir la com-
plejidad y contrastar su operación
con técnicas de búsqueda clásica.

Aplicar técnicas de búsqueda local a
un dominio clásico.

Heuŕısticas.

Búsqueda local y optimización.

Subiendo a la colina Hill climbing.

Algoritmos genéticos.

Simulated annealing.

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

Búsquedas en el adversario para jue-
gos.

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

27%

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

Objetivos Espećıficos Contenidos Horas Fecha Avance%

Comparar y contrastar los modelos
más comunes usados para represen-
tación de conocimiento estructura-
do, resaltando sus fortalezas y debi-
lidades.

Caracterizar los componentes de ra-
zonamiento no monotónico y su uti-
lidad como un mecanismo de repre-
sentación para sistemas de creencia.

Aplicar cálculos de situaciones y
eventos para problemas de acción y
cambio.

Articular la distinción entre razona-
miento temporal y espacial, expli-
cando como se interrelacionan.

Describir y contrastar las técnicas
básicas para representar incerteza.

Describir y contrastar las técnicas
básicas para diagnóstico y represen-
tación cualitativa.

Representación estructurada.
a) Frames y objetos. b) Lógicas
de descripción. c) Sistemas de
herencia.

Razonamiento no monotónico.
a) Lógicas no clásicas. b) Razo-
namiento por defecto. c) Revisión
de creencias. d) Lógicas de prefe-
rencia. e) Integración de fuentes
de conocimiento. f) Agregación de
creencias conflictivas.

Razonamiento sobre acción y cam-
bio. a) Cálculo de situaciones.
b) Cálculo de eventos. c) Proble-
mas de ramificación.

Razonamiento temporal y espacial.

Incerteza. a) Razonamiento pro-
babiĺıstico. b) Redes Bayesianas.
c) Teoŕıa de la decisión.

Representación del conocimiento
para diagnóstico, representación
cualitativa.

Ingenieŕıa ontológica.

Redes semánticas.

[4], [6], [5]

37%
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3 IS/Agentes.(6 horas)

Objetivos Espećıficos Contenidos Horas Fecha Avance%

Explicar en qué difiere un agente de
otras categoŕıas de sistemas inteli-
gentes.

Caracterizar y contrastar las arqui-
tecturas estándar de agentes.

Describir las aplicaciones de la teo-
ŕıa de agentes para dominios tales
como agentes de software, asistentes
personales y agentes créıbles.

Describir la distinción entre agen-
tes que aprenden y aquellos que nolo
hacen.

Demostrar, usando ejemplos apro-
piados, cómo los sistemas mul-
tiagente soportan interacción de
agentes.

Describir y contrastar agentes mó-
viles y robóticos.

Definición de agentes.

Aplicación exitosa y estado del arte
de los sistemas basados en agentes.

Arquitectura de agentes. a) Agen-
tes reactivos simples. b) Planeado-
res reactivos. c) Arquitecturas de
capas. d) Ejemplos de arquitectu-
ras y aplicaciones.

Teoŕıa de agentes. a) Acuerdos.
b) Intenciones. c) Agentes de deci-
sión teórica. d) Procesos de decisión
Markovianos (PDM).

Agentes de software, asistentes per-
sonales y acceso a la información.
a) Agentes colaborativos. b) Agen-
tes recolectores de información.

Agentes créıbles (caracteres sintéti-
cos, modelo de emociones en agen-
tes ). a) Agentes que aprenden.
b) Sistemas multiagente. c) Siste-
mas multiagente inspirados econó-
micamente. d) Agentes colaborati-
vos. e) Equipos de agentes. f) Mo-
delando agentes. g) Aprendizaje
multiagente.

Introducción a agentes robóticos.

Agentes móviles.

[4], [6], [5]

47%

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

Objetivos Espećıficos Contenidos Horas Fecha Avance%

Definir y contrastar gramáticas de-
termińısticas y estocásticas, prove-
yendo ejemplos para mostrar la ade-
cuación de cada una.

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

Defender la necesidad de un corpus
establecido.

Dar ejemplos de catálogos y proce-
dimientos de búsqueda en un méto-
do basado en corpus.

Articular la distinción entre técni-
cas para recuperación de informa-
ción, traducción del lenguaje y re-
conocimiento de voz.

Gramáticas determińısticas y esto-
cásticas.

Algoritmos de parsing.

Métodos basados en corpus.

Recuperación de información.

Traslación de lenguaje.

Reconocimiento del habla.

[4], [6], [5]

53%
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3 IS/Aprendizaje de Máquina.(10 horas)

Objetivos Espećıficos Contenidos Horas Fecha Avance%

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: árboles de decisión, redes
neuronales y redes de creencia..

Implementar de manera apropiada
un sistema de aprendizaje simple,
usando árboles de decisión, redes
neuronales y/o redes de creencia.

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

Explicar el algoritmo del vecino más
cercano y su lugar dentro de la teo-
ŕıa del aprendizaje..

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

Definición y ejemplos de aprendiza-
je de máquina.

Aprendizaje inductivo, aprendizaje
basado en estad́ıstica, aprendizaje
por refuerzo.

Aprendizaje supervisado.

Árboles de aprendizaje por decisión.

Aprendizaje por redes neuronales .

Redes de aprendizaje por creencia.

Algoritmo del vecino más cercano.

Teoŕıa de aprendizaje.

El problema del sobreajuste.

Aprendizaje no supervisado.

Aprendizaje por refuerzo.

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

70%
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3 IS/Sistemas de Planeamiento.(6 horas)

Objetivos Espećıficos Contenidos Horas Fecha Avance%

Definir el concepto de un sistema de
planeamiento.

Explicar como los sistemas de pla-
neamiento difieren de técnicas de
búsqueda clásicas.

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

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

Comparar y contrastar sistemas de
planeamiento para un mundo está-
tico con necesidad de ejecución di-
námica.

Explicar el impacto de planeamien-
to dinámico en robótica.

Definición y ejemplos de sistemas de
planeamiento.

Planeamiento como búsqueda.

Planeamiento basado en operado-
res.

Grafos de planeamiento.

Planeamiento proposicional.

Extendiendo sistemas de planea-
miento (basado en casos, aprendiza-
je y sistemas probabiĺısticos).

Sistemas de planeamiento para un
mundo estático.

Planeamiento y ejecución incluyen-
do planeamiento condicional y con-
tinuo.

Planeamiento en agentes móviles.

Planeamiento y robótica.

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

80%

3 IS/Robótica.(6 horas)

Objetivos Espećıficos Contenidos Horas Fecha Avance%

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

Implementar los algoritmos de con-
figuración de espacio para un robot
2D y poĺıgonos complejos.

Implementar algoritmos de planea-
miento de movimientos simples.

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

Diseñar una arquitectura de control
simple.

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

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

Visión general.

Estado del arte de sistemas de ro-
bot.

Planeamiento vs. control reactivo.

Incerteza en control.

Sentido.

Modelos del mundo.

Espacios de configuración.

Planeamiento.

Programación de robots.

Navegación y control.

Robótica.

[4], [6], [5]

90%
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3 IS/Percepción.(6 horas)

Objetivos Espećıficos Contenidos Horas Fecha Avance%

Describir la importancia del recono-
cimiento de imagenes y objetos en
Inteligencia Artificial e indicar apli-
caciones de esta tecnoloǵıa.

Delinear las principales técnicas de
reconocimiento de objetos.

Describir las diferentes caracteŕısti-
cas de las tecnoloǵıas usadas en per-
cepción.

Percepción: rol y aplicaciones.

Formación de imagenes: luz, color,
sombras.

Imagenes y detección de objetos: re-
conocimiento de caracteŕısticas, re-
conocimiento de objetos.

Tecnoloǵıas.

Caracteŕısticas del software de per-
cepción.

[4], [6], [5]

100%

4 Actividades

Asignaciones

Controles de Lectura

Exposiciones

5 Recursos Materiales

Apuntes del curso

Libro(s) de la bibliograf́ıa

6 Metodoloǵıa

Clase Magistral.

Taller didáctico.

Social Constructivismo.

Prácticas personales y en grupo.

7 Evaluación

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

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

Exámen Parcial 40%

Examen Final 60%

NT Nota de Trabajos e Intervención en clase 40%

NF = 0,6 ∗NE + 0,4 ∗NT
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