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AVANCES EN INTERACCION HOMBRE — MAQUINA

NEW ADVANCES IN MAN — MACHINE INTERACTION
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RESUMEN

En el presente articulo de investigacion se pone énfasis en las diferentes formas de Interaccion
Hombre — Maquina, las cuales se masificaran, en un futuro no muy lejano, a través de Robots
Fisicos, Robots Virtuales, u érdenes procedentes del cerebro humano procesadas por electrodos
capaces de captar la energia propia del proceso bioquimico entre las neuronas y por ende leer
el pensamiento humano.

Los robots durante la interaccion Hombre — Maquina deben constantemente tomar decisiones
para lo cual es importante tener en consideracién en la construccion de las Bases de
Conocimientos los siguientes pasos: analisis de la informacion, analisis de la representacién de
la informacién sobre la base de criterios taxondmicos, identificacion de axiomas, sugerencia de
mecanismo de proteccion de axiomas, sugerencia de mecanismo de inferencia, evaluacion de
Sistemas Formales, recomendacion del Sistema Formal mas conveniente y expresivo para la
representacion de cada uno de los axiomas, recomendacion al equipo de Ingenieros de Software
el mecanismo mas idéneo para la incorporacion de axiomas y reglas.

Finalmente, se expone las conclusiones y reflexiones del autor sobre este nuevo paradigma de
las Ciencias Computacionales.

Palabras clave: Inteligencia Artificial, Interaccion Hombre - Maquina, Robots, Bases de
Conocimientos, Agentes Inteligentes de Software o Softbots, Verbots.

ABSTRACT

This article emphasizes research on different forms of interaction between man - machine, which
will widely spread out in a not too distant future through physical robots, virtual robots, or orders
issued by the human brain processed by electrodes capable of capturing the energy of the
biochemical process between neurons and thus read human thought.

Robots during Man — Machine interaction must constantly make decisions. Therefore, when
building knowledge bases it is important to consider the following steps: analysis of data, analysis
of the representation of information based on taxonomic criteria, identification of axioms, suggested
protective mechanism of axioms, inference mechanism suggestion, evaluation of formal systems,
recommendation of formal systems, recommendation of the most convenient and expressive
formal system for the representation of each of the axioms, recommendation to the team of
software engineers of the most appropriate mechanism for incorporating axioms & rules.

Finally, it draws conclusions and reflections of the author on this new paradigm of Computer
Sciences.

Keywords: Artificial Intelligence, Interaction Man - Machine, Robots, Knowledge Bases, Intelligent
Software Agents or Softbots, Verbots.
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INTRODUCCION

Las actuales formas de interaccién Hombre —
Maquina que se investigan, estan avanzando
gracias a la contribucion tedrica en Inteligencia
Artificial, Fisica, Neurociencias, Matematicas
Aplicadas, entre otros.

Sepuedeobservareldesarrollode lainteraccion
Hombre - Maquina a través del Robot ASIMO,
habilidades psicomotrices demostradas por el
robot violinista, 6rdenes efectuadas al Robot
ASIMO a través del pensamiento humano,
asi como el desarrollo de la silla de ruedas
controlada por la mente humana. Si bien es
cierto que se estan dando pasos importantes
en Inteligencia Artificial, aun falta mucho
por hacer sobretodo en lo concerniente a la
comprension del cerebro humano.

Estas diversas formas de interaccién Hombre
- Maquina han permitido la comprobacion
de la hipoétesis formulada a nivel tedrico de
la posibilidad de la lectura del pensamiento
humano en los proximos afos. Siendo el
contenido de esa hipotesis parte del siguiente
texto: “permitiendo con ello que en un futuro
no muy lejano, se puedan disefiar sensores
capaces de captar el pequefio campo
electromagnético emitido por las neuronas
a través de sus reacciones bioquimicas.
Al poderse captar estos pequefios campos
electromagnéticos, utilizando los sensores
idéneos, se estaria en la capacidad, dentro
del campo tedrico, de poder disefiar sistemas
inteligentes capaces de leer el pensamiento
humano. Estos sistemas computacionales
inteligentes, seran de vital importancia para
aquellas areas, como la aeronavegacion,
donde el factor critico es el tiempo”, el cual
fue escrito, formulado y sustentado en acto
publico; permitiéndome con ello titularme
como Ingeniero de Sistemas [1].

De otro lado, se propone los pasos que el autor
considera oportuno tener en consideracion
para la construccion de las Bases de
Conocimientos; nucleo basico de la toma de
decisiones.

Finalmente, el autor expone las conclusiones
referentes al presente trabajo.

METODOLOGIA

La metodologia empleada para el presente
trabajo ha sido la recopilacién y estructuracién
de la informacién en forma sistematica desde
el afo 2000.

Ello ha permitido aclarar conceptos tales
como: Agentes Inteligentes de Software o
Softbots, Verbots, diferenciacion de Softbots
con respecto a los Sistemas Expertos,
diferenciacion de Agentes Inteligentes de
Software con respecto de la Metodologia
Orientada a Objetos, consideraciones
necesarias e incorporacion de modulos
basicos para la construccion de una Base de
Conocimientos.

Los avances logrados hasta el momento
permitiran que en un futuro no muy lejano se
consolide una metodologia que sea aceptada
por profesionales vinculados a Ciencias
Computacionales que haga posible desarrollar
e implementar una nueva generacion de
lenguajes de programacion basados en
autogeneracion de codigo que permita la
factibilidad de construir software de unamanera
sencilla capaz de realizar tareas complejas en
lo concerniente a la toma de decisiones, pero
demostrando autonomia e iniciativa propia.

RESULTADOS Y DISCUSION

La Interaccion Hombre - Maquina se puede
realizar a través de un Robot Fisico, el cual
previo entrenamiento, es capaz de entablar
un diadlogo. Siendo un ejemplo de ello el
robot ASIMO con caracteristicas humanoides
mas avanzado en la actualidad, el uUnico
capaz de pasar la prueba de Alan Turing y de
realizar tareas complejas, pero bajo ciertas
restricciones [1].

Figura 1. Imagen extraida de la siguiente direccion:
<http://paulbuckley14059.files.wordpress.com
/2007/07/asimo1.jpg>; correspondiente al Robot
ASIMO. Del mismo modo, a través de los siguientes
links:  <http://www.youtube.com/watch?v=9Q0ub
RMw8L8&NR=1>,<http://www.youtube.com/wat
ch?v=Q3C5sc8b3xM&feature=related>;  podréan
apreciar los videos correspondientes al Robot
ASIMO.
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Otro ejemplo de Robot Fisico es AIBO, el
cual es capaz de tocar una melodia musical
demostrando habilidades psicomotrices de
una manera natural al igual que lo haria el ser
humano.

N T N

Figura 2. Imagen extraida de la siguiente direccion:
<http://www.guiadeconcursos.com/
Lavigaenmiojo/?p=126>; correspondiente al Robot
Violinista. Del mismo modo, a través del presente
link:<http://www.youtube.com/watch?v=EzjkBw
Ztxp4&feature=fvst>; se podra apreciar el video
correspondiente al Robot Violinista.

La Interaccion Hombre - Maquina puede
ser realizada a través de Robots Virtuales.
En el caso de que sea solo un programa se
denomina Agente Inteligente de Software, [2]
de lo contrario si ademas hubiese una interfaz
de por medio que permita establecer un
didlogo o tratamiento de voz (reconocimiento
de voz del usuario por parte del computador
y emisién de sonidos por parte del mismo) se
denomina Verbot [1], [2]. Se observa a lo largo
de este proceso de ida y vuelta (tratamiento
de voz) cada una de las siguientes etapas:
intencion, generacion, sintesis, percepcion,
analisis, precision e incorporacién; que la
barrera linguistica es uno de los obstaculos
que impide su masificacion [2].
alotx]

Fle Edt Downlosd Help

werbal software robot, clever buh?

Figura 3. Imagen correspondiente a un Verbot
extraida de la siguiente direccién: <http://download.
cnet.com/Verbot/3000-2130_4-10277575.html>.
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La Interaccibn Hombre - Maquina puede
concretarse a través de sensores capaces de
captar la energia propia del proceso bioquimico
entre las neuronas y por ende interactuar con
el mundo externo [1].

Figura 4. Imagen extraida de la siguiente direccion:
<http://eldiario.pe/toyota-desarrolla-silla-de-
ruedas-controlada-por-ondas-cerebrales/>;
correspondiente a la silla de ruedas controlada
por el pensamiento humano. Del mismo modo,
a través del presente link <http.//www.youtube.
com/watch?v=Bv9CyQYa7BY>; se podra apreciar
el video correspondiente a la silla de ruedas
controlada por la mente humana.

Las diversas formas de Interaccién entre el
hombre y la maquina son posibles siempre y
cuando se construya en forma adecuada una
Base de Conocimientos que permita que los
robots en sus diferentes formas de interaccion
con el ser humano puedan tomar la mejor
decision del momento en un determinado
instante [2]. Dichas Bases de Conocimientos
deben incluir: reglas principales o axiomas,
datos que bajo técnicas de normalizacion
se conviertan en informacién, experiencias
intercambiables propias del proceso de
aprendizaje, creencias 0 experiencias
subjetivas experimentadas por un Robot
Fisico, Robot Virtual u érdenes procedentes
del cerebro humano [1], [2].

Es asi que en base a lo expuesto referente
a las tres formas de Interaccion Hombre —
Maquina, pongo énfasis en el Caso de Estudio
concerniente a la lectura del pensamiento
humano dado que fue formulado como
hipétesis a nivel tedrico en el afio 2003 [1].
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CONSTRUCCION BASE DE CONOCIMIENTOS

Caso de Estudio
Equipo Multidisciplinario

Criterios Taxondmicos

Reglas Principales

Figura 5. Consideraciones para la construccion de
una Base de Conocimientos.

Caso de Estudio: Asumimos que se tratade una
persona cuyo Unico medio de comunicacion
con el mundo externo es la energia propia del
proceso bioquimico entre las neuronas la cual
se manifiesta en el mundo externo a través del
movimiento de la silla de ruedas.

Del caso de estudio se deduce que se requiere
conformar un equipo multidisciplinario
integrado  por: un profesional médico
especialista en neurociencias, un profesional
de ingenieria electrénica que constantemente
esté perfeccionando los electrodos que seran
colocados en ciertas areas del cerebro humano
y que permitiran capturar la energia propia
del proceso bioquimico entre las neuronas,
profesionales en ciencias computacionales
capaces de disefiar un software bajo
un lenguaje de programacion que esté
almacenado en el disco duro y que sirva de
intermediario entre la mente de la persona y
la silla de ruedas, profesionales matematicos
capaces de recomendar los sistemas formales
mas expresivos para la representacion de
las principales reglas o axiomas, asi como
el mecanismo de inferencia mas idéneo que
permita alcanzar el estado meta.

Concierne al equipo  multidisciplinario
considerar la informacion mas relevante que le
permita establecer las reglas principales que
conformaran la Base de Conocimientos.

El equipo multidisciplinario debe considerar
como reglas: la captura de la senal biolégica
proveniente de la actividad cerebral, en caso
de que dicha senal tuviese alguna distorsion
producto de su captura a través del electrodo
debera ser reconstruida; considerar que
las sefales bioldgicas provenientes de la
actividad cerebral son numerosas para lo
cual se deberan contemplar mecanismos de

compresionasicomo de descompresionsinque
la sefal bioldégica durante este procedimiento
experimente distorsidbn alguna; considerar
que las sefales biolégicas provenientes del
cerebro difieren de los estados 0 y 1 que
entienden las computadoras para lo cual
deberan ser convertidos sin ninguna distorsion
de por medio; convertida la sefal biolégica a
estados 0 y 1 se estara en la capacidad de
descifrar la orden que ha dado la persona.

CONSTRUCCION BASE DE CONOCIMIENTOS

Motor de Inferencia

Estado Meta

Ej. Positivos Ej. Negativos

E ntrenamiento Estado Meta

Figura 6. Consideraciones para la construccion de
una Base de Conocimientos.

Si el equipo multidisciplinario ha identificado
correctamente estas reglas principales y
si han sido modeladas adecuadamente
bajo un Sistema Formal concierne al
motor de inferencia bajo mecanismos de
encadenamiento hacia adelante, hacia atras o
mixto alcanzar el estado meta que no es mas
que la orden que dio la persona discapacitada.
Es necesario para que el motor de inferencia
alcance el estado meta que el software que esta
almacenado en el disco duro de la laptop haya
pasado por un primer entrenamiento el cual
consiste en el que el equipo multidisciplinario
le ordena a la persona discapacitada simular
un numero finito de situaciones. Al final
de este primer entrenamiento concierne al
equipo multidisciplinario evaluar el grado de
certeza sobre criterios de ejemplos positivos,
falsos positivos, ejemplos negativos, falsos
negativos. Si el grado de certeza es menor a
80 % ,considero, que habra que revisar si las
reglas o axiomas han sido bien identificadas,
si han sido bien modeladas o si el motor
de inferencia estd usando el mecanismo
idoneo para alcanzar el estado meta; de
lo contrario si estamos ante un grado de
certeza sobre la linea del 80 %, recomiendo,
pasar a un segundo entrenamiento en el
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cual el equipo multidisciplinario ordena a la
persona discapacitada simular nuevamente
un numero finito de casos diferenciandolo del
primer entrenamiento en que solo la persona
discapacitada sabe cuantos son ejemplos
positivos o negativos. Una vez culminado este
proceso concierne al equipo multidisciplinario
evaluar el grado de certeza. Si el grado de
certeza es inferior al 80% habra que revisar que
esta sucediendo en el primer entrenamiento
para que haya inconsistencia con respecto
al segundo entrenamiento, de lo contrario si
estamos sobre un grado de acierto de 80 %
significa que estamos por buen camino. De
esa manera se ird poco a poco agregando el
grado de dificultad y mejorando el software
que hace de intermediario entre la mente y la
silla de ruedas.

Lo expuesto a través del Caso de Estudio
en el ECI 2010v fue la forma como concebi
la posibilidad de la lectura del pensamiento
humano.

En anos posteriores me daria mucha
satisfaccion personal que la empresa Honda
presentase el prototipo expuesto en ECI
2010v. Observando a lo largo del video
correspondiente a la silla de ruedas controlado
por el pensamiento humano que el equipo
multidisciplinario de la empresa Honda
considera el parametro del flujo sanguineo
para que el grado certeza de su algoritmo
sea superior a 90%. Debo ser sincero que no
tengo una respuesta contundente ante esa
interrogante pero una primera posibilidad es
que el equipo de investigadores de la empresa
Honda haya encontrado lamanerade identificar
los neurotransmisores que se activan durante el
proceso de entrenamiento, siendo otra posible
respuesta que a mayor actividad por parte de
cierta area del cerebro humano mayor sea el
flujo sanguineo; logrando con ello optimizar
el grado de certeza del respectivo software.
Una interrogante que servira para posteriores
investigaciones en esta nueva area de las
ciencias computacionales.

Es por ello que en base a los expuesto en el
Caso de Estudio el autor del presente articulo
considera oportuno con la finalidad de disefar
e implementar adecuadamente una Base de
Conocimientos tener en consideracion los
siguientes aspectos:
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Analizar la informacién del Caso de Estudio.

Entrevistarse con expertos, de un dominio en
particular, con la finalidad de disipar todas las
dudas y poder comprender a cabalidad el Caso
de Estudio a ser tratado, permitiendo con ello
construir una Base de Conocimientos clara y
correcta [2].

Analizar la representacion de la informacién
del Caso de Estudio teniendo en consideracion
criterios taxondmicos tales como: categoria,
medidas, objetos compuestos, tiempo,
espacio, evento, hechos, procesos, sustancias,
creencias, entre otros [2].

Identificar los axiomas o reglas principales
que constituyan el nucleo de la Base de
Conocimientos. Los axiomas, previamente
identificados, deben ser considerados un punto
de partida, no cuestionable tampoco refutable a
los cuales denominaremos Axiomas. Es a partir
de estas verdades absolutas que se produciran
una cadena de reglas. Estos Axiomas son las
reglas de partida que nos permitiran, previo
entrenamiento, deducir nuevas situaciones
mediante un motor de inferencia, para que de
estado en estado, podamos alcanzar el estado
meta o tarea para la cual ha sido disefado el
Robot Fisico, Robot Virtual u orden procedente
del cerebro humano [2].

Sugerir el Sistema Formal mas conveniente
y expresivo para la representacion de cada
uno de los axiomas perteneciente a la Base
de Conocimientos del Caso de Estudio.
Estas sugerencias deberan ser en base a la
evaluacion de los Sistemas Formales mas
conocidos tales como: Loégica Propositiva,
Logica de Primer Orden, Logica de Orden
Superior, Légica Temporal, Teoria de
Probabilidades, Légica Difusa, entre otros;
dado que los Sistemas Formales permiten
representar todo el conocimiento relevante [2].

Considerar un mecanismo de proteccién de los
axiomas o reglas principales con la finalidad
de que a posteriori si son incorporadas nuevas
reglas los axiomas principales no entren en
contradiccion con éstas.

Recomendar un mecanismo de inferencia
que permita, a partir de los axiomas
previamente identificados, iniciar los procesos
concernientes a la toma de decisiones tales
como el aprendizaje. Se sugiere considerar
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los mecanismos de encadenamiento hacia
adelante, encadenamiento hacia atras o la
combinacion de ambos como mecanismos de
inferencia. El mecanismo de encadenamiento
hacia adelante es conveniente considerarlo en
caso quisiésemos inferir nuevas conclusiones
a partir de una regla incorporada a la Base
de Conocimientos, mientras el mecanismo de
encadenamiento hacia atras es conveniente
considerarlo si quisiésemos demostrar un
hecho o acontecimiento dadas las oraciones
que permitieron llegar a esa conclusion
con la finalidad de establecer las premisas
correspondientes [2].

Sugerir, a un equipo conformado por los
Ingenieros de Software, el mecanismo mas
idéneo para la incorporacion de reglas en las
respectivas Bases de Conocimientos; la cual
puede ser realizada a través de dos formas:
Bases de Conocimientos con un mismo
Sistema Formal, Bases de Conocimientos con
diferentes Sistemas Formales. Si los Robots
Fisicos o Robots Virtuales, comparten entre si
un mismo Sistema Formal de representacion
interna comun, no es necesario el empleo de
un lenguaje externo [2].

. Base de Conocimientos
Médulos .

]
! P T ey |
! Comunicacién ¢ 'y

- P
E Decision

i Opejtivo ] o

| Modelo Matemético
' _

Figura 7. Esquema de modulos correspondiente a
la Base de Conocimientos [3].

Las diversas formas de Interaccion Hombre
— Maquina: Robots Fisicos, Robots Virtuales,
ordenes procedentes del cerebro humano;
solo podran masificarse siempre y cuando se
formalice una metodologia que sea aceptada
por el equipo multidisciplinario que permita
poner mas énfasis en aspectos mas relevantes
como se discutié en el Caso de Estudio tales
como la captura de la sefal biolégica y no
esté focalizada en incrustar sentencias de
programacion en lenguajes de programacion

que permitan implementar software que
realice tareas complicadas. Del mismo
modo, es necesario desarrollar una nueva
generaciéon de lenguajes de programacion
basado en autogeneracién de cédigo capaz
de implementar software que realice tareas
complejas pero que permita que el ser humano
interactue en las diferentes formas expuestas.
Finalmente, se requiere investigar en una
nueva generacion de computadores que
permita calcular en el menor tiempo posible
todos los modelos matematicos identificados
para cada Caso de Estudio y por ende hacer
que las diferentes formas de interaccion se
desenvuelvan de una manera mas fluida.

CONCLUSIONES

El concepto de robot debe ser concebido
desde el punto de vista de la comprension
del funcionamiento del cerebro humano
teniendo en consideracion la teoria de las
multiinteligencias, dado que en opinidon
personal es la que mejor explica el potencial
intelectual del ser humano. Un robot no sera
capaz de crear metaconocimiento pero sin
embargo sera capaz de desarrollar habilidades
reconocidas en la teoria de multiinteligencias
tales como: musical, psicomotriz, linguistica,
l6gica- matematica, entre otros [1], [4].

En el Evento ITLA 2004, realizado en la
ciudad de Trujillo, se lograron identificar los
siguientes modelos matematicos necesarios
para implementar Robots Virtuales tales como:
procesamiento natural del lenguaje para el
proceso de tratamiento de voz, procesos
estocasticos avanzados que contemplen las
implicancias de emitir caracteres durante
la emision de sonidos, modelo matematico
para el tratamiento y compresién de la voz,
modelo de planificador que contemple planes
jerarquicos y de contingencias para alcanzar el
estado meta, redes neuronales para el proceso
de aprendizaje, procesos estocasticos para el
entrenamiento previo y posterior de la Base
de Conocimientos, técnicas de simulacion
en tiempo discreto o continuo del ambiente
en donde se desenvuelven los Robots,
sistemas formales que permitan representar
los axiomas, mecanismos de inferencia para
la toma de decision [5].
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Las diversas formas de Interaccién Hombre
- Maquina, que son materia de investigacion,
daran un gran paso, siempre y cuando se
investigue en una nueva generacién de
Computadores basada en principios de
Nanotecnologia, dado que la implementacion
de la tecnologia expuesta requiere de
numerosos modelos matematicos y demanda
demasiado tiempo en cuanto al calculo.

La construccion de una Base de Conocimientos
debe ser clara y concisa lo que va a permitir
identificar tendencias de los usuarios mas
que patrones de comportamiento. Siendo
estas tendencias solo identificables, al igual
que el comportamiento de las personas, en el
tiempo; permitiran con ello, que en un futuro
no muy lejano, el comercio electronico sea
mas personalizado.

En opinidén personal, todavia no se ha
desarrollado la tecnologia adecuada para
implementar verdaderos Agentes Inteligentes
de Software o Softbots, siendo el Software
JADE una alternativa interesante enfocada en
la comunicacion de Softbots.

En la actualidad la tecnologia de Robots
Virtuales es materia de investigacion para
una nueva generacién de interfases a través
del Proyecto Persona de Microsoft, asistentes
personales, Proyecto KIDSIM [6]. Del mismo
modo, se viene investigando aplicaciones
industriales tales como el Proyecto ARCHON
utilizado en el control de procesos industriales
concerniente a la administracion del transporte
de energia, control del aceleramiento de
particulas [6]. Por otro lado, en la industria
de aeronavegacion es materia de estudio el
Proyecto OASIS empleado en el aeropuerto
de Sydney [6]. Por la contraparte, en el
area comercial se viene implementando el
Prototipo ADEP el cual esta conformado por
una comunidad de Agentes Inteligentes de
Software o Multiagentes correspondiéndole
a cada Softbot una area especifica de
una empresa [6]. De otro lado, dentro de
las aplicaciones médicas que se estan
desarrollando e investigando estan tanto
el prototipo que contempla el monitoreo de
pacientes como el del cuidado de la salud [6].
Finalmente, en el area de entretenimiento se
esta desarrollando el Juego TETRIS [6].

Si bien es cierto que ha habido aportes
significativos desde que el hombre manipuld
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la célula y el atomo, como consecuencia de
ello también han surgido problemas que la
humanidad padece hoy en dia. En opinién
personal, el dia que el hombre combine
tecnologia con biologia humana se deberan
considerar las implicancias negativas que
puedan acarrearse en contra de la civilizacion
humana. Una implicancia podria ser el
nacimiento de una raza superior a la del
ser humano y con ello su fin. A mi entender,
Inteligencia Artificial debe considerarse como
una disciplina que mejore la calidad de vida
del ser humano, mas no reemplazarlo. En
disciplinas como la medicina debera ser una
herramienta mas en la contribucién de un
mejor diagnoéstico, pero nunca reemplazar al
médico. En el caso de otras disciplinas, facilitar
las tareas que usualmente desempefian los
seres humanos en sus quehaceres, pero
nunca reemplazarlos. Inteligencia Artificial
debe considerarse como una disciplina que
mejore la calidad de vida de muchos seres
humanos, pero nunca ser usada con fines de
crear especies hibridas superiores a la raza
humana [1].

Pasamos ala eradel Conocimientoy las futuras
investigaciones se realizaran intercambiando
experiencias entre paises desarrollados que
posean equipos sofisticados de investigacion
y paises que solo posean conocimientos por
lo que ante los cambios vertiginosos que
se vienen dando no deba extrafiarnos que
en un futuro no muy lejano las empresas
soliciten consultoria a profesionales con el
grado académico de Doctor en las diversas
especialidades, dada la gran cantidad de
conocimiento generado por el hombre en los
ultimos tiempos, asi como los avances en
las respectivas disciplinas. Por citar algunos
ejemplos: en el campo de la fisica se cuestiona
la comprensién del Universo a través de la
Teoria de las Super Cuerdas. Por otro lado,
en el ambito de la medicina los avances en
pridnica cada vez son mas importantes en la
explicaciéon de enfermedades que no tenian
un sustento viral, bacterial o de otra indole.
Del mismo modo, los avances en Robotica
son cada vez mas relevantes gracias al aporte
sostenido de Inteligencia Artificial; avances
que se veran reforzados con el dominio y
comprension de las diversas técnicas en
Nanotecnologia.
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