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Desde los afios cincuenta alcanzar una mente artificial es
una hipdtesis central de la Inteligencia Artificial y explora
la posibilidad de que existan; este hecho ha generado una
apreciable produccién cientifica cada vez mas especiali-
zaday con interesantes resultados experimentales y tedri-
cos, es por asi decirlo, el estudio cientifico de las mentes.
Se trata pues de estudios multidisciplinarios de los proce-
50s cognitivos que empleamos para adquirir, representar
y usar conocimiento.

Por otro lado, la busqueda y aplicacién de fundamentos
teoricos, conceptos comunes, técnicas, principios y algo-
ritmos desde la perspectiva de la Automadtica ha origina-
do los llamados Controladores Cognitivos, es decir, aque-
llos que van aprendiendo del entorno que se encuentran
y su utilizacion en la robética ha generado un nuevo
campo denominado Robdética Cognitiva, en otras pala-
bras, agentes software con el mas alto nivel de funciones
cognitivas que involucran razonamiento y que le permi-
ten a un robot tomar decisiones para el logro de objetivos
complejos en entornos complejos.

Los desarrollos actuales indican una clara tendencia hacia
la utilizacién de técnicas que permitan el diseno de siste-
mas que soporten una operaciéon auténoma y la integra-
cién de maquinas de aprendizaje con sistemas de compu-
tadoras.En |a practica esto se tm&en el desarrollode
robots que puedan moverse en nuestros hogares, oficinas,
hospitales y diversos espacios con un alto grado de auto-
nomfa, o sea,robots co;péa quitecturas basadas en agentes
con ml.'llﬂplesobj - .  y : ._ — . .d e pam
renegociar los conflictos entre objetivos, salir de

Arquitectura cognitivay la mente artificial propuesta

La Universidad Tecnolégica de Panama esté‘ realizando un
programa doctoral conjunto con la Universidad Politécni-
ca de Madrid donde se esta desarrollando una linea de
investigacion en sistemas cognitivos para robots auténo-
mos y que ademds se dispone de un robot quia llamado
URBANO como plataforma de prueba. Esta incluye |a
aplicacién e integracion de varias disciplinas de |a inteli-
gencia artificial (entre otras la representacion del conoci-
miento, el razonamiento automatizado y la planificacion),
uso de lenguajes de programacion de agentes, percep-
cién y accién con un marco de trabajo tedricamente
uniforme y de implementacién en donde el control del
comportamiento (la cognicién) es la clave para la toma de
decisiones.

Nuestro trabajo se ha enfocado en el diseno, desarrollo e
implementacién de un controlador cognitivo. En la Figura
1 se presenta el diagrama de la arquitectura cognitiva
propuesta que posee los siguientes componentes: un
sistema de percepcién que identifica los estimulos recibi-
dos de las variables de entorno, toma las opiniones verti-
das sobre el desempeno del robot y las valora, incorpora
la informacién recibida en una agenda de tareas a realizar
y en la base de datos, la planta que estd constituida por el
modelo del robot, un controlador cognitivo que desarro-
lla el mecanismo para la toma de decisiones (que decide
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El mecanismo para la toma de decisiones (mente artificial)
iImplica una arquitectura software como sistema cognitivo
para robots auténomos y estd compuesta por cuatro agen-
tes y las referencias dadas por el entorno. Uno de ellos se
denomina modelo del robot que describe su comporta-
miento, otro es el dispositivo planificador que decide,
ordena, selecciona o crea una accién determinada de
acuerdo a la informacién sensorial proveniente del entorno

y de los modificadores de comportamiento que genera el
modelo del robot, le sigue la funcién de coste cuyo objetivo
es el ajuste tanto del modelo del robot como del planifica-
dor y por ultimo dispone de una agenda con las acciones
programadas por realizar.

Esta arquitectura debe ser implementada via software y ser
capaz de brindar la informacién necesaria para que auté-
nomamente se realice un auto-ajuste de una tarea, se
modifique o se cree una nueva segun los propios criterios
del robot cuando esté en presencia de algun estimulo o
alguin evento que no esté contemplado en agenda durante
la ejecucién de una tarea determinada.

Para la toma de decisiones, |la tarea se plantea de forma
explicita y el conocimiento en reglas borrosas; el ajuste de
las reglas se logra mediante algoritmos genéticos para
optimizar el indice de calidad. Asl, el disefio presentado
permite la realizacién de la busqueda de informacién
conceptual sobre las acciones y gestiona su seleccién, en
otras palabras, realiza una ontologia de tarea (la forma en la
cual se puede usar el conocimiento del dominio para reali-

zar tareas especificas).
Para la representacién del conocimiento se consideré

emplear grafos conceptuales donde los conceptos o
relaciones conceptuales se representan mediante nodos.

Con el modelo propuesto (que tiene capacidad de apren-
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der), a partir de la ontologla se obtienen las acciones de

cada tarea y las condiciones que permiten un conjunto de
reglas que dan una probabilidad de ocurrencia.

Conclusiones

La arquitectura propuesta tiene una estructura relativa-
mente simple lo que permite su facil adecuacién. Est3
formado por agentes con funciones especificas y muy flexi-
bles.

Se ha disenado un método de ajuste de los términos
lingliisticos de las reglas, mediante algoritmos genéticos,
para optimizar un indice de calidad. Este proceso involucra
la realizacién de numerosas simulaciones para seleccionar
el mejor conjunto de reglas, por ende, se requiere el disefo
de una agenda prototipo para el tiempo de trabajo realiza-
do.

La estructura del planificador es el motor del mecanismo
de toma de decisiones del robot. Se requiere aun realizar
mas pruebas para perfeccionar el mecanismo.

'E]autoresEstudhmeDoctmndodthnMrsldadTemolﬁghdemm
en la Universidad Politécnica de Madrid.”
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