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Enfoque actual

resolver problemas especificos

Enfoque original

Imitar al cerebro humano



JA general 1A fuerte

ocuparse de cualquier consciente de si misma
tarea intelectual

|A estrecha |A débil

sistemas que muestran

Se OCupa de una tarea . ) :
comportamientos mtehgentes

Ref: https://course.elementsofai.com/
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|A estrecha

Se OCupa de una tarea

|IA deébil

sistemas que muestran
comportamientos inteligentes

APRENDIZAJE POR REFUERZO

Ref: https://course.elementsofai.com/



Vision
Analisis de artificial

Procesamient
o del lenguaje
natural

datos para
toma de
decisiones
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Factores para una definicion de IA

Autonomia
La capacidad para ejecutar tareas en situaciones
complejas sin la direccion constante del usuario.

Adaptabilidad
La capacidad para mejorar la ejecucion de las
tareas aprendiendo de la experiencia.



Servicios de Inteligencia Artificial

s IBM Bluemix™
ThlrdEye s Data Science Services on IBM Bluemix and Watson.

Deep learning-based image recognition service

Compute Infrastructure  Compute Services Storage Network Mobile Watson

Search, verify, and organize millions of images
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Object and Scene Facial 3 Facial
Detection Analysis Comparison Recognition

No hace falta programarlos



Reconocimiento de lenguaje natural

WEB
CAPTIONER




Vision artificial
Google Al

MediaPipe

:l.' MediaPipe GitHub APls Visualizer Docs Blog Video

Live ML anywhere = &N

MediaPipe offers apen saurce crass-platfarm,
custamizable ML salutions for live and streaming
media.

Android v Python

i0s v JavaScript

Solutions > Code




Redes neuronales
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Redes neuronales
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Aprendizaje automatico
Sistemas que van mejorando la manera en

gue ejecutan una tarea dada a medida que
acumulan experiencia o datos.



Neuro-evolucion

4 main.py

import pygame as py
import neat #pip install neat-python
import time
import os
import random

from
from
from
from
from

car import Car

road import Road

world import World
NNdraw import NN

config variables import

Total extinctions: ©
Generation time: 22.754 sec (14.925

¥¥k*¥%% Running generation 5 ¥¥¥¥k*

[Finished in 82.9s]

average)




Redes Neuronales Ocultas
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Redes Neuronales Ocultas
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Entorno Simulado para Trabajo en Robética

<Q Ester test build = O X

* Desarrollado en Unity

* Procesamiento distribuido

* Trabajo colaborativo

* Multiplataforma

* Clientes Python

* Cliente Java Script

* Cliente google colab para IA

* Protocolos WebSocket

* Protocolos MqTT
 Comunicacion con ROS Robotic

NeoRobotic



Redes Neuronales
Datos de entrenamiento
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[1] pip install websocket-client

Collecting websocket-client
Downloading websocket_client-1.2.1-py2.py3-none-any.whl (52 k¢
| I 52 (G 057 kB/s
Installing collected packages: websocket-client
Successfully installed websocket-client-1.2.1

[18] import json
ort time
import websocket
from websocket import createl&onnection

ws = websocket.WebSocket()
WS_SERVER = "wss://www.discendum.ar :96896
ws = create_connection(WS_SERVER, timeout=5)

© 315 seeecut622:15 ® X




Para finalizar dos
ejemplo avanzados



Por que Tesla va por delante en la carrera por
el coche autdbnomo

-

Estimated Tesla Autopilot Miles
2,500,000,000

2,000,000,000

1,500,000,000

1,000,000,000

Autopilot Miles

500,000,000

Ref: https://www.xataka.com/xataka/que-tesla-esta-
ganando-carrera-coche-autonomo






Mas informacion

Tutoriales y material Tutoriales y material

sobre robotica Robotica,

Programacion y Tecnologia
Canal de YouTube:

NeoroboticTV

Canal de YouTube:

InnovativalLab

. = DVYoulube . innovativalab %
O YouTube NeoRoboticTV x Q & 2
@ Home ‘ ’ f u -
Home = FILTERS ® Explore _
InnovativalLab
bxgkre 51 Subscriptions 137 subscribers

A
Subscriptions NeoroboticTV B Library HOME VIDEOS PLAYLISTS CHANNELS DISCUSSION
222 subscrivers » 84 videos A
O History — — E Presentacién del canal | Innova
Library B]  Yourvideos 5 196 views - 1 year ago
. .- 2 0 Innovativalab.
History @©  watch later J
| 4 Hola bienvenidos a mi canal Innovativalab! Re
idi |ﬁ Liked videos Innovativalah Twitter: https:/twitter.com/InnovativaLab & H
Your videos Latest from NeoroboticTV
v Show more
Watch later o . . . o .
G’mw - wwmes  Simulador Unity para Robética e loT (Distribuido con MqTT y clientes Python)
o 4 e 140 views » 2 weeks ogo SUBSCRIPTIONS
Liked videos < == 0 views * 2 weeks ago
- == @ o © o “ Curso Arduino desde cero ) PLAY ALL
Show more R
_ o Agility Robotics
Este trabajo fue realizado por Tupac Ocampo y Franco Balich alumnos de ingenieria en sistemas de |z UAL En un coni Arduino Arduino Arduino
@ TED . desde cero desde cero S desde cero
SCRIPTIONS : P02 !
’;i Boston Dynamics
C5N
v Voice of America
1. Presentacién e 2. Instalacién del IDE de 3. Pinout de Arduino -

Anilitie Dahati

g Alejandro Alonso introduccién a Arduino -... Arduino - Curso de Arduino Curso de Arduino




iGRACIAS!

unity

C 8@ discendum.ar Q % D

Google

< Discendum Inicio  Simulador

Ester

Es nuestro Entorno de Simulacién para Trabajo

PYTHO N Educativo en Robética, orientado a la programacién

colaborativa en tiempo real con clientes en Python,

Node.JS y Colab.
Desarrollado en Unity y utilizado en universidades
como la UAL
Ingresa y explora el mundo robot.

mosauitto”

JavaScript

Pruebalo en: WWW.dISCEHd um.ar



