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Plan 95 Adecuado
ASIGNATURA: APLICACIONES DE LA INTELIGENCIA CODIGO: 95-0492
ARTIFICIAL
DEPARTAMENTO: ELECTRONICA CLASE: ELECTIVA DE LA
ESPECIALIDAD
AREA: SISTEMAS HORAS SEM.: 4 HS.
DE CONTROL

HORAS / ANO: 64 HS.

[ Fundamentacion: |

Que los alumnos tengan oportunidad de aplicar el método de la investigacién cientifica para la resolucién de
problemas especificos mediante la realizaciéon de un trabajo original, publicable en un congreso nacional con
referato, sobre algunas de las aplicaciones de la inteligencia artificial, que tenga relacion con la Ingenieria
Electronica tales como Redes Neuronales basadas en Arreglos Logicos Programables, Mapeo y Localizacion
Simultanea para Robdtica Mavil, Aplicaciones de control difuso para sistemas multiobjetivos, Vision Robdtica,
Control Asistido por Visién, etc. Se pretende ademas, introducir a los alumnos interesados en las actividades de
investigacién en la carrera de investigador tecnologico, mediante su participacion en proyectos PID del Grupo de
Inteligencia Artificial y Robética.

Aplicar una técnica propia de la IA para resolver un problema especifico de la Ingenieria, a partir de unidades
teméaticas determinadas. Esta resolucion debe tener un nivel de originalidad suficiente como para su publicacion.

[ Programa sintético: |

Areas de la IA aplicadas a la robdtica movil

Sistemas Expertos y generacion de planes

Servocontrol digital vs Control Difuso

Redes Neuronales y Neuro control su implementacién en hardware programable
Visién Artificial, procesamiento de imagenes y localizacion

Sensores Sistemas y Métodos de posicionamiento para robots méviles
Arquitecturas de control para robots méviles

[ Programa analitico: |

Unidad 1: Areas de la IA aplicadas a la rob6tica movil

Tipos de problemas. Generacion de planes. Deteccion del entorno. Actuacion y posicionamiento. Herramientas
disponibles y su rango de aplicacion

Unidad 2: Sistemas Expertos y generaciéon de planes
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Objetivos y problemas que enfrenta la navegaciéon autdbnoma. Definicién del entorno. El problema de la
basqueda. Generacién de sub-objetivos. Métodos heuristicos

Unidad 3: Servocontrol digital vs Control Difuso

El sevocontrol digital para robética. Introduccion a control difuso. El controlador PID difuso. Sistemas
autoconfigurables. Software para desarrollo (Matlab) El motor de inferencia en lenguaje C

Unidad 4: Redes Neuronales y Neuro control su implementacién en hardware programable

El controlador autoajustable. Introduccion a Neuro Control y su aplicacion a un brazo de 2 grados de libertad. La
neurona como unidad de procesamiento. Modelo circuital. Implementacién en hardware. Lenguaje VHDL -
Hardware programable

Unidad 5: Visién Artificial, procesamiento de iméagenes y localizacion

Técnicas de procesamiento de Imagenes. Metrologia sobre Imagenes 3D. Técnicas Avanzadas, Transformada
Hough, Efecto Moiré. Fusién de sensores. Un procesador de imagenes en lenguaje C. Telemetria laser

Unidad 6: Sensores, Sistemas y Métodos de posicionamiento para robots méviles
Odometria y otros métodos de registro de recorrido.

Métodos de triangulacion ultrasénica y optica.

Navegacion por marcas. Posicionamiento basado en mapas. Posicionamiento por vision

Unidad 7: Arquitecturas de control para robots méviles

Requerimientos y restricciones, Modelado del Sistema. Estructuras jerarquicas. Control centralizado versus
Control distribuido, Sistemas Operativos y protocolos para trasmision de datos.

| Estrategias Metodoldgicas: |

¢ Modalidades de ensefianza empleadas segun tipo de actividad (tedrica-practica)

Clases de temas con desarrollo de temas teéricos a cargo del cuerpo docente, Ejemplos précticos,
organizacién de comisiones de trabajo para la ejecucién de trabajos préacticos, que sedefienden frente al
resto del curso con una dinamica similar a la defensa de una tesina, segin un reglamento
preestablecido.

e Recursos didacticos para el desarrollo de las distintas actividades (guias, esquemas, lecturas previas,
computadoras, software, otros)

Apuntes, esquemas, lecturas previas, computadoras con software especifico, proyector.

[ Evaluacion: |

Condiciones de reqularidad

-Cumplir con el régimen de asistencia.
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-Aprobar los tres trabajos practicos desarrollados a lo largo del cuatrimestre.

-Aprobar el examen parcial integrador con una nota igual o mayor a 6 (seis).
-El examen parcial constara con dos instancias de recuperacion.

Condiciones de promocién

-Cumplir condiciones de regularidad
-Aprobar el examen parcial integrador con una nota igual o mayor a 8 (ocho).
-El examen parcial para promocién constara con una instancia de recuperacion.

[ Articulacion Horizontal y vertical con otras materias: |

Se abordan problemas de Control Automatico y Tratamiento Digital de Sefiales e Imagenes, Investigacion
Operativa, Disefio de circuitos, Técnicas Digitales, etc. con herramientas propias de la Inteligencia Artificial.

Las técnicas de control difuso son particularmente atractivas para los problemas de control no lineal o en el caso
de multiples entradas multiples salidas (MIMO). Las técnicas de redes neuronales son aplicables con éxito para
el caso de filtrado de sefiales, interpolacion, identificacién de sistemas y reconocimiento de patrones, etc.

En algunos casos la interaccién con otras materias de la carrera es permanente, debido a que los docentes
forman parte del grupo de Investigacion. Tal es el caso de , Técnicas Digitales, Procesamiento Digital de
Sefiales, Procesadores Graficos, Proyecto Final, Medidas Electrénicas, GPU. En tal sentido se proponen trabajos
practicos complementarios. En otros casos se realiza en forma horizontal por medio del contacto directo con los
docentes.
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[ Correlativas: |

Para cursar:
Cursada: Introduccion a la Inteligencia Artificial

Aprobada:
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Para rendir:
Aprobada: Introduccion a la Inteligencia Atrtificial



