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Resumen:

El objetivo de este tutorial es introducir el Campo de La Inteligencia Artificial (I1A) haciendo énfasis
en dos de sus ramas: los Robots Mdviles y del Aprendizaje Automatico, asi como de establecer la
interrelacion de estos importantes areas de la tecnologia, considerando su alta relevancia cientifica y
aporte para el sector académico e industrial en la solucién de problemas de alta complejidad. Durante
un tutorial de ocho (8) horas se tiene como meta introducir a la robdtica y sus paradigmas haciendo
énfasis en el estudio del control y programacion de robots maéviles. De igual manera se dard una
introduccién del Aprendizaje Automatico, rama de la 1A que permite que las maquinas aprendan sin
ser explicitamente programadas, aplicable a practicamente todos los campos en los que haya datos
disponibles. La interrelacion entre los Robots Maviles y el Aprendizaje Automatico sera la reflexién
de cierre en los temas introducidos, en vista que estd combinacion ha dado paso a la tecnologia que
permite que los robots “aprendan” y emulen el proceso de pensamiento humano. Durante el tutorial
se presentaran interesantes casos de estudio, que son resultados intermedios de investigaciones
realizadas por los ponentes, con la finalidad de poner en manos de la audiencia participante la
posibilidad de abordar este fascinante campo de la ciencias de la computacion, y de esta manera
aproximarnos a esta area de investigacion de actual interés para la comunidad cientifica y que aporta
valor en soluciones tecnoldgicas innovadoras muy avanzadas con diversas aplicaciones.
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1. Introduccion:

La robotica hace referencia al disefio, fabricacion y utilizacion de robot, donde un robot es
una maquina que al ser programada puede ejecutar tareas en un sinfin de diferentes entornos,
desde entornos industriales hasta otros planetas. Las capacidades de robot van a depender de
sus posibilidades fisicas y de los programas que los controlan. El software de control puede ir
desde sencillas tareas repetitivas a lazo abierto hasta complejas tareas que le proporcionen al
robot autonomia en complicados y cambiantes ambientes. La robética es multidisciplinar, en
ella estdn involucradas areas como la mecanica, eléctrica, electronica, comunicaciones,
sistemas de control, computacion, entre otras. Abordar la robdtica para personas ligadas al
mundo de la computacion, involucra tener acceso a un robot o contar con las capacidades y
elementos necesarios para su construccién para su posterior programacion. Tarea para lo cual
es importante contar con las herramientas necesarias y poseer los fundamentos teéricos que
involucra su control.

En este tutorial se introducira el campo de la Inteligencia Artificial (I1A) y sus fundamentos.
Luego se revisaran aspectos relacionados con los de la robdtica en general, especialmente de
la robotica movil, estudiando los subsistemas que componen un robot mdvil, los aspectos
relacionados con su control como son los diferentes paradigmas roboticos, arquitecturas y
detalles de su programacion. Asi mismo se presentardn uno de dos casos practicos:
construccién y programacion basadas en Arduino o construccion y programacion de un robot
para competencia. Durante el desarrollo de este tutorial se mostraran diferentes robots
comerciales y alternativas que permitan su construccion y con la idea de poner la roboética en
manos de entusiasta e interesados.
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Finalmente estaremos introduciendo el Aprendizaje Automatico, sus fundamentos y diversas
aplicaciones, para luego conocer la relacion existente entre la robotica moévil y el Aprendizaje
Automatico, incorporéndoles a los robots moviles capacidades de aprendizaje, todo esto con
el fin de dar a conocer la relevancia cientifica y aportes de la robdtica movil inteligente en la
Industria 4.0, las finanzas, la Bioinformatica entre otros campos de investigacion y desarrollo
cientifico y humano.

2. Objetivos:

Objetivo General: Comprender los conceptos relacionados con el control de robots méviles
y el aprendizaje automatico asi como de la relacion existente entre ambos campos cientificos
y de investigacion

Objetivos Especificos:
1. Revisar los aspectos relacionados con robotica en general y la robdtica mdvil en
particular.
a. Revisar los diferentes subsistemas que componen un robot mavil
b. Estudiar los diferentes paradigmas robdticos
c. Aplicar los conceptos estudiados en caso de estudio.
2. Introducir los fundamentos tedricos de la Inteligencia Artificial haciendo énfasis en el
Aprendizaje Automatico
3. Introducir los fundamentos de la robotica movil inteligente, revisando la relacién
existente entre la rob6tica movil y el aprendizaje automatico
4. Revision de las tendencias en la investigacion de aplicaciones de Robots Mdviles
Inteligentes con Aprendizaje Automatico

3. Contenidos del Tutorial
1. Introduccidn a la Inteligencia Artificial
2. Introduccién a la robdtica — Nacimiento, definicién, usos, categorias Yy
clasificaciones
3. Robots moviles — Caracterizacion y clasificacion, subsistemas y componentes,

Locomocidn, Sensores, Actuadores, Transmisiones y reductores.

a. Paradigmas en robdtica - evolucion a la autonomia, primitivas en paradigma,
paradigma  jerarquico, paradigma  reactivo, paradigma hibrido
(deliberativo/reactivo)

b. Navegacion — Navegacion, desafios y procesos involucrados, memoria espacial,
planificacion de trayectorias, localizacién, SLAM (localizacion y mapeo
simultaneo), Arquitecturas de control de robot

c. Casos de estudio Robots Mdviles

i. Construccién y/o Programacion de robots basados en Arduino.
ii. Construccion y programacion de un robot velocista para competencia.
4. Introduccion a los Fundamentos del Aprendizaje Automatico
Laboratorio de Aprendizaje Automatico, estudio de casos académicos
6. Aplicaciones de la Robética Movil con Aprendizaje Automatico
a. Robots Moviles Colaborativos, aplicaciones a la Industria 4.0
b. Robots Bitcoin (Aplicaciones de Minado de Criptomonedas)
c. Aprendizaje Profundo (Deep Learning)

o



4. Metodologia

e Duracion: 8 horas

e Publico Objetivo: Estudiante, profesionales e investigadores interesados en la robdética.

e Requerimientos técnicos y operativos: Laboratorio de Computadores por participante,
Medios audiovisuales, robots comerciales y componentes para la construccion,
herramientas y software para programacion de robot. Aplicaciones y herramientas de
software par aprendizaje automatico, como WEKA, entre otros.

e Idioma: Espafiol.

5. Resumen curricular de los presentadores

a.

b.

Prof. Jesus Larez. Ingeniero en Computacion de la Universidad Simén Bolivar
(Caracas, Venezuela), con Maestria en Telematica de la Universidad Politécnica de
Catalufa (Barcelona, Espafia) y actualmente cursa una Maestria en Filosofia en
Universidad Catolica Andrés Bello. Posee mas de 30 afios en ejercicio profesional
donde desataca las actividades: Investigador en Centro de Investigacion y Desarrollo
de CVG Venalum, Profesor Universitario en la Universidad Nacional Experimental
de Guayana y en la Universidad Catolica Andrés Bello, Profesor Invitado de
Universidad Nacional de San Martin (Pert) y asesor en empresas de desarrollo de
software.

Prof. (a) Livia Borjas. Ingeniero en Computacion egresada de la USB, con

aproximadamente veinte (20) afios de experiencia en el ejercicio de su profesién como
consultor y en la academia universitaria. Su experiencia docente comprende las areas
de Bases de Datos, Ingenieria del Software, IHC, Mineria de Datos y en el desarrollo
de manejadores de bases de datos y la implementacién de aplicacién con logica
difusa. Interesada en la produccion e investigacion en diversos temas y proyectos
afines a sus areas de interés que le han atribuido diversas publicaciones en destacados
congresos Yy revistas arbitradas nacionales e internacionales, actuando en calidad de
autor asi como de revisor en sus comités cientificos y de programas. Actualmente
desarrolla tesis de postgrado en el area de Mineria de Datos Difusa implementando
PostgreSQLT, una innovacion de PostgreSQL con caracteristicas de légica difusa. De
igual manera tiene produccion e investigacion en aplicaciones que integran Ciencias
de Datos, Analisis de Sentimientos y Robdtica Movil Inteligente. También incursiona
en el area de la IHC con el desarrollo de aplicaciones basadas en la Proxémica,
Tracking y Geolocalizacion, asi como en Computacion Afectiva.
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