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Enfoque original

Enfoque actual

Imitar al cerebro humano

resolver problemas específicos



IA general

IA estrecha

IA fuerte

IA débil
se ocupa de una tarea

ocuparse de cualquier 

tarea intelectual
consciente de sí misma

sistemas que muestran 

comportamientos inteligentes

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



IA general
IA fuerte

ocuparse de cualquier 

tarea intelectual
consciente de sí misma

Publicada 1951
Artur C Clarke

Libro publicado en 1956
Isac Asimoc

70 Años



IA estrecha

IA débil

se ocupa de una tarea

sistemas que muestran 

comportamientos inteligentes

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



ROBÓTICA

Visión 
artificial Procesamient

o del lenguaje 
natural

Modelo 
cognitivo Computación 

afectiva

Análisis de 
datos para 
toma de 

decisiones

Predicciones



Autonomía

La capacidad para ejecutar tareas en situaciones 

complejas sin la dirección constante del usuario.

Adaptabilidad

La capacidad para mejorar la ejecución de las 

tareas aprendiendo de la experiencia.

Factores para una definición de IA



Servicios de Inteligencia Artificial

No hace falta programarlos



Reconocimiento de lenguaje natural



Visión artificial



Redes neuronales



Redes neuronales



Aprendizaje automático

Sistemas que van mejorando la manera en 

que ejecutan una tarea dada a medida que 

acumulan experiencia o datos.



Neuro-evolución
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Entorno Simulado para Trabajo en Robótica

• Desarrollado en Unity
• Procesamiento distribuido
• Trabajo colaborativo
• Multiplataforma
• Clientes Python
• Cliente Java Script
• Cliente google colab para IA
• Protocolos WebSocket
• Protocolos MqTT
• Comunicación con ROS Robotic

Sino encontrar la herramienta necesaria ¡CREALA !



Redes Neuronales
Datos de entrenamiento

2 
32 combinaciones

5 





Para finalizar dos 
ejemplo avanzados



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





Mas información

Canal de YouTube: 

NeoroboticTV
Canal de YouTube: 

InnovativaLab

Tutoriales y material
sobre robótica

Tutoriales y material
Robótica, 

Programación y Tecnología



Pruébalo en: www.discendum.ar

¡GRACIAS!


