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GLAS, BUSQUEDA Y SISTEM:
DE PRODUCCION

REPRESENTACION DE
CONOCIMIENTO MEDIANTE

ETODOS DE INTERFERENCIA

N R A

REGLAS DE PRODUCCION

SINTAXIS DE LAS REGLAS DE
PRODUCCION

SEMANTICA DE LAS REGLAS DE
PRODUCCION

RQUITECTURA DE UN SISTEMA
DE PRODUCCION(SP) O SISTEM

MECANISMO DE CONTROL

ESPACIOS DE ESTADO

DETERMINISTICOS

BUSQUEDA SISTEMATICA

BUSQUEDA DE METAS A
PROFUNDIDAD

BUSQUEDA DE METAS EN
ANCHURA

REPRESENTACION DE PROBLEMAS COMO SISTEMAS DE PRODUCCION,
MECANISMOS DE INTERFERENCIA, RESOLUCION DE CONFLICTOS

ESTAS SON:

NTENDIDO POR LAS PERSONAS QUE LO PROVEAN,MODIFICADO PARA CORREGIR ERRORES Y REFLEJAR CAMBIOS EN EL
DO, UTILIZARSE EN MUCHAS SITUACIONES SIN SE TOTALMENTE EXACTO ,CARACTERISTICS DE LA IA CON INDEPENDENCIH

L DESARROLLO DE SISTEMAS INTELIGENES NECESITA A COMPANAR DEL CONOCIMIENTO PARA QUE
ITE LA INTELIGENCIA EN A SUS APLICACIONES POR LO QUE NO PUEDE SER CONFUNDIDO POR DATC

SON LA REPRESENTACION
ROCEDIMENTAL, DECLARATI

SQUEMAS BASICOS DE INFERENCIA DEDUCTIVA QUE SE SUELE
ESCRIBIR PONIENDO CADA PREMISA EN UNA LINEAY LA
CONCLUSION EN OTRA LINEA AL FINAL

REGLA DE MODUS PONENS, MODUS TOLLENS, DE
CONJUNCION Y DISYUNCION, ELIMINACION DE

TAMBIEN LA ARQUITECTURA DE CONOCIMIENTO,LA MEMORI
LOS SISTEMAS SE DIVIDEN EN: ACTIVAY MOTOR DE

<’ -
,§.EBA5ANENR€

UN METODO PROCEDIMENTAL DE REPRESENTACION
NOCIMIENTO, PONE ENFASIS EN REPRESENTAR Y SOPOR
RELACIONES INFEREN DEL A RITMO

SU ESTRUCTURAEES, SI
NTONCES,CONDICIONES,PARAMETROS, RELACIO!
ALOR, CON ON A HIPO

l REGLAS ESPECIALES; IF ALL, IF ALL/IF SOME Y
SISTEMAS BASADOS EN REGLA DE PRODUCCIO
- h
INA REPRESENTACION FORMAL DE UNA RELACION, U FACTORES DE CERTEZA, LA
g SISTEMAS DE REGLAS PARA LA
INFORMACION SEMANTICA O UNA ACCION ’— e P A PARALA s LOGICA DE DEMPSTER SHAFE
TIENE TIPO DE REGLAS
Ry LAY )— Y LAS REGLASASUVEZ: s CONFLICTIVASY PROPOSICION:
) Wy .
QUE ALBERGAN DATOS PROPIOS CORRESPONDIENTE A LOS PROBLEMAS QUE SE DESEA TRATAR CON LA AYUI '
SISTEMA

2

LASE ESPECIAL DE DATOS PARA GENERENCIA DEL CONOCIMIENTO, PROPORCIONAN!
’ LOS TIPOS DE CONOCIMIENTOS BASE DE CONOCIMIENTOS LEGIBLES Y BASES DE
S MEDIOS PARA LA COLECCION AUTOMATIZAD: RGANIZACION Y RECUPERACION %— SE DIVE W{OS: — NOCIMIENTO HUMAN-RE BLE
. Ly i1 ,
UN SISTEMA EXELENTE DE LA RECUPERACION DE DATOS Y UN FORMATO CONTENIDO
CUIDADOSAMENTE DISENADO Y CLASIFICADO SU ESTRUCTURA

SU CICLO DE VIDA
SISTEMA DE PROI
1]
EN CUANTO A LOS ESTADOS DETERMINISTICOS CONTIENE UN UNICO ESPACIO INICIALY SEGUIR LA SECUENCIA DE ESTADOS PARA LA
© SOLUCION MIENTRAS QUE EL NO DETERMINISTICOS CONTIENE UN AMPLIO NUMERO DE ESTADOS INICIALES Y SIGUE LAS SECUENCIADE .
ESTADOS PERTENECIENTES AL ESTADO INICIAL DEL ESPACIO

e —
BUSQUEDA DE METAS A PROFUNDIDAD. BUSQUEDA DE METAS El
ANCHURA Y BUSQUEDA OPTIMA

c — o @

OS VAMOS A ENCONTRAR EN LAS CIENCIAS COMPUTACIONALES SON DE D
ESTADO DETERMINISTICO
OGIAD
POR QUE SIGUE CADA CAMINO HASTA SU MAYOR PROFUNDIDAD ANTES DE MOVERSE AL SIGUIENTE CAMINC

ES UNA ALTERNATIVA PARA
BUSQUEDAD DE PROFUNDIDA
A EN

LA REPRESENTACION MEDIANTE FORMALISMO LOGICOS ES DECLARATIVA PERO PUEDE REPRESENTAR PROCEDIMIENTOS

-




APLICACIONES CON TECNICAS DE IA E
NTRODUCCION A LA PROGRAMACION LOGIC

INTRODUCCION A
PROGRAMACION

ENCIA QUE AGLUTINA VARIAS RAMAS TECNOLOGICS O DICIPLINAS CON EL OBJET!
DE DISENAR MAQUINAS ROBOTIZADAS QUE SEAN CAPACES DE REALIZAR TAREAS
AUTOMATIZADS O DE SIMULAR EL COMPORTAMIENTO HUMANO O NIMAL EN

VENTAJIAS Y
DESVENTAJAS

OBJETIVO

N EL FUNCIONAMIENTO DEL CEREBRO HUMANO Y LO CONSTITUYE POR UN
'ONJUNTO DE NODOS SE LES CONOCE COMO NEURONAS ARTIFICIALES QU!

FUNCIONAMIENTO s

LAVISION ARTIFICIAL APLICADA A
UN ROBOT PALETIZADOR

TENER EL CONTROL TOTAL DE LA PRODUCCION,
IDENTIFICANDO SI HAY ALGUN DEFECTO EN LA VISION ARTIFICIAL ES LA
PRODUCTO, ES MAS PRECISO POR QUE LLEGA A CLAVE PARA LOS ROBOTS "PICK e

AND PLACE"

TIPOS DE VISION
ARTIFICIAL

v _
E UN SISTEMA LOGICO COMPUTACIONAL PARA PROCESAR DAT'

l —
DE
TRADUCCION, RECONOCIMIENTO DE VOZ, ANALISIS DE SENTIMIENTO, CHATBOTS,
SISTEMAS DE PREGUNTAS Y RESPUESTAS, RESUMEN AUTOMATICO DE TEXTOS,
»

NA RAMA DE LA IA POR QUE PRODUCEN

SE VASA MAS E|

UACION DE UNA PERSONA EXPERTA EN L

OLOG PARA LAS

ES UN MECANISMO QUE DA BASTNATE POTENCIA A CUALQUIER

U ESTRUCTURA ESTA EN TRES NIVELES LOS
DE CONOCIMIENTO, MOTOR DE IFERENCIAL E INTERFAZ DE

RUE EN LA ANTIGUA GRESIA FUE FABRICADO POR HERON DE ALEJANDRIA EN EL 85 AC Y FUE ACUNADO POR UN ESCRITOR LLAMADO KAREL CAP]
1920 POR UNA OBRA LLAMADA ROSSUMS UNIVERSAL ROBOTS, EN EL SIGLO PASADO FUE PRESENTADO EL ROBOT ELECTRO EXACTAMENTE E| g

UE CONSISTE EN COGER UN PRODU!
OTRO LUGAI

-
CLASIFICAION DE L
SITEMAS EXPERTO! .— BASAN EN REGLAS Y SE BASAN EN ARBOLES

—
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