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Introduccién/antecedentes

LEYES DE LA ROBOTICA

El término "robdtica" termino de popularizarse por [saac Asimov,
quien la comenzd a utilizar en una de sus obras en 1942.

Asimov propuso tres "Leyes de la Robética", a las cuales les
afiadio una cuarta, llamada Ley Cero. Estas son.

Ley Cero: Un robot no puede dafar a la humanidad, o a través de
su inaccion, permitirque se dafe a la humanidad.

Primera Ley: Un robot no puede dafiar a un ser humano, o a traves
de suinaccion, permitir que se dafie a un ser humano.

Segunda Ley: Un robot debe obedecer las 6rdenes dadas por los
seres humanos, excepto cuando tales érdenes esténen contrade la
Primera Ley.

Tercera Ley: Un robot debe proteger su propia existencia, siempre
y cuando esta proteccion no entre en conflicto con la Primera y la
Segunda Ley.




;Son los robot'sinteligentes?

La respuesta rapida seria: iNO!




Evolucion hacia lainteligencia

e Telemanipulador (1948).
e Manipulador industrial, Unimation 1956.
e Fabrica negra.

e Vehiculos Planetarios.

e Vehiculos Guiados Automaticamente.




Teleoperacion o

Un parcherazonable

El operador humano (LOCAL) controlaal
robot (REMOTO) a distancia.

Se distinguen los siguienteselementos:

- Comunicacion.
- Sesores /Actuadores.
- Display.

LOCAL

ok

Comunicacian

»

REMOTO

Actuadores

Alimenta [:iﬁn




Teleoperacion w

Un parcherazonable

Desventajas
- Fatiga cognitiva.
- Sindrome del simulador.
- Grandes retardos de tiempo
- Requiere gran ancho de banda
7" Qué hacer cuando se caeel enlace.

- Heuristica de teleoperacion.

- Se necesita al menos una persona para teleoperar al
robot.




Teleoperacion g
Un parche razonable
Caracteristicas de las tareas en las cualesse
utiliza teleoperacion:
- Tareas no estructuradas y no repetitivas.
- La tarea no puede ser realizada por un manupilador.
- La tarea requiere de gran destreza y coordinacion.

- Parte de la tarea requiere de reconocimiento de
objetos, conocimiento o percepcion avanzada.

- Las necesidades del display no sobrepasan las
limitaciones del enlace de comunicacion.

- Es posible capacitar personal para el uso del sistema
teleoperado.




Telepresencia
Una mejora ...

- Telepresencia es una de las areas de
investigacion dentro de la teleoperacion,
trata de reducir la fatiga cognitiva y el
sindrome del simulador.

-El objetivo es hacer que el operadorse
sienta como el mismo robot.

-Requiere de un operador humano.




Control Semiautbnomo
Otra mejora ...

El operador le asigna al robot tareas que él
puede realizar por sus propios medios.

Existen dos variantes del control semi
autonomo:

- Control compartido.

> Ayuda a evitar la fatiga cognitiva.
o Explota la habilidad de las personas para realizartareas
delicadas.

- Control negociado




;QUE ES LA INTELIGENCIA ARTIFICIAL?

Aunque el término de inteligencia artificial lo acuiné John McCarthy en 1956 vy lo
definié como “la ciencia e ingenio de hacer maquinas inteligentes, especialmente
programas de computo inteligente”, lo cierto es que comunmente se entiende
como la combinacion de algoritmos que buscan la creacion de maquinas que
presenten las mismas capacidades de un ser humano.

Por su parte, la aplicacion concreta de la inteligencia artificial a la robdtica tiene
como objetivo que los robots puedan realizar tareas de forma autdonoma, pero no
solo en lo que a la propia accion se refiere, sino también a que sean capaces
tomar decisiones sobre qué hacer en un entorno determinado de trabajo bajo
unos parametros preestablecidos.

En este sentido, los robots son un buen ejemplo de cdmo la inteligencia artificial
puede acelerar los procesos para lograr la perfeccion en la produccién, ya que
son mucho mas que tan solo maquinas que realizan el trabajo mas arduo,
aburrido o peligroso. Pero écudles son las aplicaciones practicas de inteligencia
artificial que pueden realizar los robots colaborativos?




[.as siete areas delA

Representacion de conocimiento.
Entendimiento del lenguaje natural.
Aprendizaje.

Planificacion y resolucidon de problemas.
Inferencia.

B Usqueda.

Vision.




Sistemas que actUancomo
humanos

-El arte de crear maquinas con
capacidad de realizar funciones que
realizadas por humanos requierende
inteligencia (Kurzweil - 1990).

-El estudio de como lograr que las
computadoras realicen tareas que por el
momento los humanos hacen mejor
(Rich & Knight 1991).




Actuar como
humanos

Turing (1950) define una conducta inteligente como la
capacidad de lograr eficiencia humana en todas las

actividades de tipo cognoscitivo, suficiente como para
engafiar a un evaluador.

Para pasar el Test de Turing unacomputadora debe:
- Procesar un lenguaje natural.

» Representar conocimiento.
- Razonar automaticamente.
o Aprender.

Prueba total de Turing
- Vision para percibir objetos.
- Robotica para manipular objetos.




Sistemas que piensancomo
humanos

-Actividades que vinculamos con
procesos de pensamiento humano,
actividades tales como toma de
decisiones, resolucion de problemas,
aprendizaje, ... (Bellman - 1978).

-La mteresante tarea de lograr que las
computadoras piensen ... maquinas con
mentes (Haugeland - 1985).




Pensar como
humano

sFuncionamiento de la mente humana
- Introspeccion
- Experimentos psicologicos

- Teoria precisa de lamente

-Resolver cosas tal cual lo hariaun
humano.




Sistemas que piensan
racionalmente

-El estudio de las facultades mentales
mediante el uso de modelos
computacionales (Charniak &
McDermott 1985).

-El estudios de los calculos que permiten
percibir, razonar y actuar (Winston
1992).




Pensar racionalmente

Manera correcta de pensar
Silogismos
Nace la logica




Sistemas que actlan
racionalmente

-Un campo de estudio que se enfoca a
la explicacion y emulacion de la
conducta inteligente en funcion de
procesos computacionales.

-La rama de la ciencia de la
computacion que se ocupa de
automatizacion de la conducta
inteligente.




Actuar en formaracional

-Un agente esalgo capaz de percibir y
actuar.

-Estudio y construccion de agentes
racionales.

- Existen maneras de actuar racionalmente
que no requieren de inferencia.

-Situaciones en las cuales se debe actuary
no existe una forma de determinar lo
correcto.




Fundamentos de lalA

Hereda ideas, puntos de vista y tecnicas:
- Filosofia

- Matematicas
- Psicologia

- Linglistica

- Computacion
- Economia

- Neurociencias
- Cibernética




Filosofia

Descartes: sostenia que existe una parte dela
mente (alma o espiritu) que esta al margen de
.a naturaleza, exento de la influencia de las
leyes fisicas (Dualismo).

_a filosofia configurd una tradicion donde la
concibe a la mente como un dispositivo fisico
que basicamente funciona por razonamiento
manejado por el conocimiento almacenado en
él.




Matematicas

Preguntas

;Qué reglas formales son las adecuadas para obtener
conclusiones validas?

;Qué se puedecomputar?
;Como razonamos con informacionincierta?

Formalizacion matematica
Logica

Computacion

Probabilidad

Maquinas de Turing

Intratabilidad




Economia

Preguntas

;Como se debe llevar a cabo el proceso de
toma de decisiones para maximizar el
rendimiento?

;Como se deben llevar a cabo acciones
cuando otros no colaboran?

;Como se deben llevar a cabo acciones
cuando los resultados se obtienen en unfuturo

lejano?




Neurociencia

;Como procesa informacion elcerebro?
Estudia el sistema neurologico, y en el
especial el cerebro.




Psicologi
(1/2)
a

;Como piensan y actuan los animales y los
humanos?

Conductistas

Rechazan teorias donde intervengan procesos
mentales, argumentando que la introspeccion no
aporta evidencia confiable.

Se abocan al estudio de mediciones objetivas de
las percepciones y de los resultados obtenidos.




Psicologia

Psicologia cognitiva

La percepcion entraia cierto tipo de inferencia
logica.
Agentes basados en conocimiento

El estimulo debera ser traducido a unarepresentacion
interna

La representacion interna se debe manipular mediante
procesos cognitivos para derivar nuevas
representaciones internas

Las representaciones internas se traducen en acciones.




Computacion

Para disponer de |A es necesario disponer de
inteligencia y de un artefacto.

La computadora se reconoce comoel artefacto
con mayores posibilidades.

Caracteristicas
Velocidad

Memoria

Costo
F lexibilidad




LingUistica

Pregunta

;Como esta relacionado el lenguaje con el
procesamiento?

Chomsky

Teoria, formal, modela entendimiento y construccion de
nuevas oraciones.

Problemas de ambigliedad
Contexto

Compresion del tema




Teoria de control y cibernética

Pregunta
;Como pueden los artefactos operar bajosu

propio control?
Muchas ideas compartidas con lalA.




https://innovadoreslarazon.es/es/el-futuro-puesto-de-trabajo-cobots-bionica-e-inteligencia-artificial




Aplicaciones practicas que pueden realizar los cobots dotados de IA

Los cobots son mucho mas sencillos de utilizar que las soluciones de
automatizacion tradicionales. Ya te mostramos las diferencias entre un
brazo robdtico y un robot industrial, pero es que ademas, pueden
desarrollar aplicaciones practicas de inteligencia artificial. ¢Cuales son
aquellas que pueden contribuir a lograr la perfeccion en la produccion?




1. Monitoreo

Un cobot controlado por inteligencia artificial puede detectar
gracias a esta aplicacion de monitoreo condiciones cambiantes
de espacio en el lugar de trabajo. De esta forma podra
monitorear, es decir, recoger, analizar y utilizar la informacion
para optimizar su funcionamiento.

Para desarrollar esta aplicacion con la maxima eficacia es
fundamental medir y calcular los resultados del cobot a traves
de los Indicadores clave de rendimiento o KPIs, es decir las
metricas que se utilizan para controlar el rendimiento en una
linea de produccion. En este sentido, los KPIs son esenciales
para monitorear el cobot y guiarle en las decisiones gque le
ayuden a obtener el maximo rendimiento.
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2. Vision artificial

Las ventajas y aplicaciones de la visidn artificial en los robots colaborativos son tan
importantes que les permite realizar tareas impensables hasta ahora. Un cobot
dotado de vision artificial -es un subcampo de la inteligencia artificial- podra, entre
otras acciones, detectar y reconocer la presencia y orientacién de un objeto o pieza,
realizar tareas de inspeccidon y seleccidn, asi como analizar los resultados de una
operacion y tomar las decisiones correspondientes.

En Universal Robots contamos con una amplia gama de soluciones de vision artificial,
desde un simple guiado del robot, hasta los sistemas mas sofisticados para complejas
aplicaciones industriales como son el empaquetado, paletizado, montaje y un largo
etcétera.




https:/ /bloginfaimon.com/vision-artificial-industrial-aplicaciones-y-sectores/



3.Adaptacion

* Un robot colaborativo dotado de inteligencia artificial
puede ajustar la orientacion de la tarea a medida que el
resto de las maquinas se mueven. Ademas, tambien son
capaces de controlar la fuerza requerida para una
aplicacion concreta como puede ser la de pick & place, o
detectar una posible colision y evitarla
consecuentemente.

https://www.ambienteplastico.com/cobots-la-nueva-opcion-para-
moldeadoras-de-inyeccion-y-otras-industrias/




4. Aprendizaje

* Gracias a los conocimientos adquiridos, un robot puede
predecir y diagnosticar errores en la produccion mediante la
identificacion automatica de los patrones de las tareas que
esté realizando. Todo ello con el objetivo de lograr un mejor
rendimiento.

https://revistadigital.inesem.es/gestion- mtegrada/cobot-robot-

colaboran-hombre/




5.Implementacion

* Esta es una de las principales ventajas de la inteligencia
artificial aplicada a la robdtica, y es que un cobot puede
comenzar a realizar una primera tarea en poco mas de una
hora, sin necesitad de la ayuda de programadores
informaticos o personal externo especializado. Ademas, los
robots colaborativos pueden hablar entre ellos gracias la
comunicacion inteligente que aumenta su eficiencia
permitiendo el intercambio de cualquier flujo de datos.

https://www.tynmagazine.com/como-los-cobots-pueden-
mejorar-la-industria-medica-y-farmaceutica/




6. Supervision de maquinaria

* Por ultimo, y no menos importante, un brazo robético dotado
de inteligencia artificial puede realizar aplicaciones de
supervision de maquinaria, controlandolas, organizando
tareas y mejorando la eficacia de equipos cercanos. Y es que
los cobots de Universal Robots son compatibles con todas las
aplicaciones de supervision de maquinaria.




Conclusiones

* En definitiva, la inteligencia artificial aplicada a la robdtica
colaborativa se traduce en mejoras significativas de los
procesos productivos como pueden ser:

* Detectar que algo no funciona bien en la linea de producciony
detener la actividad.

* ldentificar mejoras en la forma en la que se realiza una
determinada tarea, lo que significa una plena optimizacion.

* Recopilar datos y analizarlos para ayudar en |la toma de
decisiones para la mejora de los procesos.

* Todo ello gracias a un aprendizaje automatizado que hace que
las tareas se realicen de una forma rapida, eficiente y
productiva. Y con la ventaja de poder trabajar codo con codo
con los operarios, mejorando asi las ventajas competitivas de
tu negocio.
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