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II - Equipo Docente
Docente Función Cargo Dedicación
ERRECALDE, MARCELO LUIS Prof. Responsable P.Asoc Exc 40 Hs

FERRETTI, EDGARDO Responsable de Práctico JTP Exc 40 Hs

III - Características del Curso
Credito Horario Semanal

Teórico/Práctico Teóricas Prácticas de Aula Práct. de lab/ camp/ Resid/ PIP, etc. Total
 Hs 2 Hs 2 Hs 3 Hs 7 Hs

Tipificación Periodo
B - Teoria con prácticas de aula y laboratorio 1º Cuatrimestre

Duración
Desde Hasta Cantidad de Semanas Cantidad de Horas

12/03/2018 23/06/2018 15 100

IV - Fundamentación
Los agentes inteligentes artificiales (AIAs) se han convertido en los últimos años, en uno de los principales enfoques para

abordar la complejidad creciente de los problemas a los que deben dar respuesta los sistemas computacionales. Estos

problemas involucran tanto aplicaciones de software (en general basadas en la Web), como por ejemplo asistentes personales

y sistemas recomendadores, como aplicaciones estrechamente relacionados a componentes físicas como la administración de

edificios inteligentes,  la coordinación de robots, la conducción autónoma de vehículos, etc. Este tipo de dominios requieren,

en general, que los AIAs exhiban un comportamiento flexible (reactivo, proactivo y social), autónomo, adaptativo y la

conexión directa del sistema al entorno del problema. Para lograr estas capacidades, se han propuesto los más diversos

modelos y arquitecturas tales como los sistemas basados en comportamientos, arquitecturas BDI, enfoques de planning

determinístico y no determinístico y enfoques basados en teoría de decisión  clásica, cualitativa y teoría de juegos, entre otros.

Sin embargo, no existen en general, estudios que analicen estos enfoques de una manera comparativa  y crítica, analizando

sus principales ventajas, desventajas y conexiones con aplicaciones concretas del mundo real. Este curso se enfoca en este

último aspecto identificando, en primer lugar, las características principales del ambiente de un problema que incidirán

directamente en el tipo de arquitectura requerida para resolverlo de manera satisfactoria. Posteriormente, se describirán los

principales modelos y arquitecturas propuestas en los últimos años en el área de los AIAs para abordar estos problemas. Si

bien se abordarán los principios teóricos y conceptuales de cada modelo y arquitectura, el énfasis estará puesto en analizar

implementaciones concretas de cada uno de ellos que han resultado exitosas en problemas del mundo real.
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V - Objetivos / Resultados de Aprendizaje
El principal objetivo del curso es introducir al alumno en los  conceptos fundamentales vinculados al desarrollo de agentes

artificiales inteligentes y sistemas multiagente, modelos teóricos subyacentes, aplicaciones y herramientas de desarrollo. Al

finalizar el curso, el alumno debería ser capaz de reconocer en que tipos de dominios es viable el enfoque basado en agentes,

cuales son las herramientas adecuadas en cada caso y debería servir de base para aquellos alumnos que deseen profundizar en

aspectos teóricos y prácticos avanzados en el tema. 

VI - Contenidos
CONTENIDOS MINIMOS: 
Agentes inteligentes artificiales. Conceptos generales. Ambientes. Tipos. El agente racional. Clases y arquitecturas de

agentes. Sistemas basados en comportamientos. Arquitecturas BDI. Planning determinístico y no determinístico. Procesos de

decisión Markov. Aprendizaje por refuerzo. Conceptos introductorios a los Sistemas Multiagente. Modelos formales. Teoría

de Juegos. Interacciones multiagente. Mecanismos de interacción. Votación. Negociación. Argumentación. Comunicación.

Aplicaciones.

PROGRAMA: 

Unidad 1: Conceptos introductorios, repaso.  
Agentes inteligentes artificiales. Concepto de agente. Racionalidad. Autonomía. Tipos de Ambientes. Agentes reactivos.

Agentes reflejos basados en modelo. Agentes basados en objetivos. Agentes basados en utilidades. Agentes físicos y de

software.

Unidad 2: Modelos y Arquitecturas.  
Arquitecturas deliberativas, reactivas e Híbridas. Arquitecturas basadas en comportamientos. Coordinación de

comportamientos.

Unidad 3: Modelos y Arquitecturas II. 
Modelos de planning determinístico y no determinístico. MDPs. POMDPs. Arquitecturas BDI.  MDP versus BDI. Emociones

en arquitecturas de agentes. Aprendizaje basado en MDPs. Modelos cualitativos.

Unidad 4: Sistemas multiagente.  
Conceptos introductorios. Características de los Sistemas Multiagente. Teoría de Juegos. Componentes y representación de

un juego. Criterios de racionalidad en juegos. Juegos estocásticos.

Unidad 5: Interacciones multiagente.  
Tipos de interacciones. Mecanismos de interacción. Criterios de evaluación. Planning multiagente. Protocolo de red de

contratos. Sistemas de pizarra. Coordinación sin comunicación. Mecanismos de negociación, votación y subastas.

Argumentación.

Unidad 6: Aprendizaje en Agentes Inteligentes 
Aprendizaje supervisado. Aprendizaje en Redes Neuronales (RN). Aprendizaje por Refuerzo (AR). Enfoques de AR basados

en RNs. Deep Reinforcement Learning

Unidad 7: Aplicaciones.  
Agentes para: manufacturación, control de procesos, y simulación social. Agentes de interfaz y para comercio electrónico.

Agentes recomendadores. Aplicaciones industriales y académicas.  Agentes para la Web inteligente. Agentes de Web mining.

Agent mining.

VII - Plan de Trabajos Prácticos
Prácticos de Aula

Práctico N°1: “Aspectos introductorios en Agentes y Sistemas multiagente”.
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Práctico N°2: “Teoría de Juegos y Mecanismos de Interacción”.

Prácticos de Laboratorio:

Práctico N°1: “Implementación de una Arquitectura Basada en Comportamientos para controlar al robot Khepera 2”.

Práctico N°2: “Experimentación con un agente BDI en el mundo de los azulejos (Tile world domain)”.

Práctico N°3: “Desarrollo de un algoritmo de aprendizaje por refuerzo (Q-Learning) basado en Redes Neuronales para

sintetizar un comportamiento de evasión de obstáculos para el robot Khephera 2”.

 

Proyecto de trabajo final.

VIII - Regimen de Aprobación
Debido a que la materia es optativa y no está garantizado su dictado todos los años, por motivos organizativos el único

régimen de aprobación es PROMOCIONAL. Esto significa que los alumnos no pueden aprobar la materia como REGULAR

ni tampoco rendirla como libre. Para promocionar la materia, se requerirá un porcentaje mínimo de asistencias a clase del

80%, la entrega de todos los trabajos prácticos, un proyecto de programación propuesto y un informe adicional vinculado a

los principales aspectos de agentes inteligentes. Este informe, que deberá ser presentado y defendido en forma oral por el

alumno, cumplirá el rol de evaluación integradora requerido por la reglamentación vigente. De igual forma, la entrega y

corrección de los distintos prácticos garantiza los aspectos vincualdos a la evaluación continua de los alumnos a lo largo de la

cursada.
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XI - Resumen de Objetivos
El principal objetivo del curso es introducir al alumno en los conceptos fundamentales vinculados al desarrollo de agentes

artificiales inteligentes y sistemas multiagente, modelos teóricos subyacentes, aplicaciones y herramientas de desarrollo. Al

finalizar el curso, el alumno debería ser capaz de reconocer en que tipos de dominios es viable el enfoque basado en agentes,

cuales son las herramientas adecuadas en cada caso y debería servir de base para aquellos alumnos que deseen profundizar en

aspectos teóricos y prácticos avanzados en el tema. 
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XII - Resumen del Programa
Unidad 1: Conceptos introductorios, repaso. 

Unidad 2: Modelos y Arquitecturas. 

Unidad 3: Modelos y Arquitecturas II. 

Unidad 4: Sistemas multiagente. 

Unidad 5: Interacciones multiagente. 

Unidad 6: Aprendizaje en Agentes Inteligentes. 

Unidad 7: Aplicaciones. 

XIII - Imprevistos

XIV - Otros
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