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Intel-ligencia Artificial

Es una disciplina que busca respostes a preguntes com:
Que és la intel-ligencia i com podem fer maquines que la tinguin?

ARTIFICIAL INTELLIGENCE

Music Composed and Conducted by

JOHN WILLIAMS
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Intel-ligencia Artificial

IA és una disciplina que combina coneixements molt diversos
El referent és el sistema cognitiu huma
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Intel-ligencia Artificial
Pero, poden pensar les maquines?

Evidentment que si, perqué els humans (i altres animals) sén
maquines i ho fan!

Per tant ens podem preguntar:

Quines classes de maquines poden “pensar’?
Quines classes d'intel-ligencia hi ha?

Quins soén els ingredients basics de la intel-ligencia?
Com podem construir maquines intel-ligents?

Per a que poden ser utils?

Podem fer |A des d'un punt de vista cientific (estudiant coses
que existeixen o podrien existir, explicant com funcionen i
buscant els principis generals que serveixen per explicar-ho) o
des d’'un punt de vista d’enginyeria (usant el coneixement
cientific per construir coses (tils).
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Intel-ligencia Artificial

Test de Turing és una proposta per avaluar si una maquina és intel-ligent.

Un huma fa preguntes a una computadora, sense poder-hi accedir directament,
sind a través d'una interficie intermeédia, i la maquina genera respostes. Si
I'huma creu que alld que respon és un altre huma, aquella maquina sera

considerada intel-ligent
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Intel-ligencia Artificial

La lA és informatica?
Si1nol

L'ordinador 1 la informatica son les millors eines per estudiar la
IA, pero son eines, no |'objecte de l'estudi.

La intel-ligencia natural s’ha implementat sobre un tipus de
magquina molt especial: els cervells.
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Intel-ligencia Artificial

Com a simplificacié veiem un paradigma com a copia del “pensament huma”

Percepcio
(sensorial, visio,
reconeixement de la
parla)

Aprenentatge
Raonament

Planificacid

Resolucid de problemes

Accié
(moviment, parla)

representacioé del coneixement

/

N

Modular / Ben definit / Enfocament computacional classic (blocs)

No és I'Unic
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Intel-ligencia Artificial

La IA ha de representar: objectes, propietats,
categories, relacions, causes i efectes, estats,
... coneixement

De quants elements estem parlant? La
representacio completa del que existeix és
I'ontologia.
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Intel-ligencia Artificial

Aprenentatge supervisat / classificacid: A partir d’experiencies pasades de les que
coneixem el resultat volem inferir regles per prendre futures decisions.

p. e. diagnostic clinic

ﬁntrenament
Dades sl
Sistema
Etiqueta  ml)y

o

~

/Explotacié 0 proves

Noves dades sl Sistema
entrenat

o

w=lp- NOva etiqueta

/
S

/

3/25/2012

11



Visio artificial

Els nostres sentits son la principal entrada de dades del mén
Com els podem simular?

.
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Visio artif

No només es tracta d’adquirir imatges, sind
d’interpreta-les

La Visi6 Computacional és un subcamp de la
Intel-ligencia Artificial centrat en l'estudi del
processament visual d’informacié. Té dos
objectius: construir descripcions d’escena a
partir de les imatges i comprendre la visio
humana

De forma classica podem organitzar la visidé en
un conjunt de moduls
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Visio artificial

Q: Com contestar la pregunta:
Que és aixo?

R: Amb una sequencia de
transformacions de dades.

Inferéncia de superficies

amb visio estereoscopica,
moviment, etc.

Imatges
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Caract. 3D —* Solids 3D
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Objectes

Dau
C\-T () \Q
Analisi d'imatges: 10 Y
contorns, linies, Vi Y
etc. \ -~ AN
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Visio artificial
Ho podem automatitzar?

Aprenentatge

Deteccio
Classificacio
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Visio artificial

Aprenentatge basat en coneixement previ
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avh)

Reflection Refraction

s 100 m wl‘ 17 mm.-‘
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Visio artificial

* Segmentacid per color de pell




La percepcid artificial és I’habilitat de fer servir
les dades que proporcionen els sensors
(cameres, microfons, sonars, infraroigs, ...) per
tal de deduir diferents aspectes de I'entorn. Els
problemes classics son visd per computador,

reconeixement de la veu, reconeixement facial i Y
d’o bj ectes LEAD MCMP/MJPEG Decoder Eval

» Features-front Stereo Microphone

llume-Face LED panel - |EEE 802.11b Wireless LAN

Distance Sensor ,
Accoleration Sensor

& brati Sar
350K-pixel Image Sensor Mibration Ssmsor

Edge Detection. S8ensor Wireless cn/off Switch

Volume Switch

speaker -~ { '
64 Chorda MIDI Sound 3 — Paw Sensors
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Wall-E

Robotica social:
—>Comportar-se com les persones
—Interactuar amb les persones (reconeixer el comportament huma)
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Analisi del comportament huma

El mon és dina‘lmic.

I per tant les imatges tenen un
component dinamic.

En I'analisi de la informacid dinamica hi
podem trobar tres nivells:

e Periferic: deteccio d’activitat.
e Atentiu: analisi de les parts
dinamiques de I'escena.

e Cognitiu: Comprensié de |'escena.

Periferic: robust, rapid...

Atentiu: obté informacio util
per reconeixer objectes o actuar.

Cognitiu: Reconeix accions complexes.
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Analisi del comportament huma

El moviment
d’'un punt 3D
genera un
CAMP DE
MOVIMENT al
mon.

El moviment aparent dels
pixels a la imatge genera
un FLUX OPTIC a la
imatge.

Pla
imatge

Centre
de la
camera



Analisi del comportament huma
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Analisi del comportament huma

Moviment a partir del seguiment de caracteristiques
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Analisi del comportament huma

Percepcio amb moviment




Analisi del comportament huma

Moviment a partir del seguiment de caracteristiques
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Analisi del comportament huma

Aplicacio a la seguretat
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Analisi del comportament huma

Aplicacio a l'oci

MOTORIZED TILT

MULTI-AREAY MIC
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Analisi del comportament huma

Deteccio de subjectes com a problema de reconeixement d’objectes
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LEFT HAND HEAD RIGH HAND
NECK
LEFT ELBOW RIGH ELBOW
RIGH SHOULDER
Center of Mass
LEFT HIP RIGH HIP
LEFT KNEE RIGHT KNEE
LEFT FOOT RIGHT FOOT
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Analisi del comportament huma

Amb les deteccions imatge a imatge tenim la informacio del moviment

LEFT HAND/ HEAD RIGH HAND
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Analisi del comportament huma

Les trajectories de caracteristiques ens defineixen comportaments
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Analisi del comportament huma

cost” de posar en correspondencia

EEl (o
trajectories és una mesura del reconeixement
de comportaments
Comportament préviament
apres
] [ |'\T\.
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Analisi del comportament huma
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Analisi del comportament huma

* Dynamic Time Warping

int DIWDistance (char =[1..n], char t[l..m]} {
declare int DIW[O..n, O..m]
declare int i, j, cost

for i (= 1 to m
DITW[O, i] := infimnity
for i := 1 to n
DITW[i, 0] := infimity
DTW[O, 0] = 0
for i (= 1 to n
for j := 1 to m
cast:= d(s[i]l, tl[il)
DIW[i, J] = cost + minimum{DITW[i-1, ]

1,
DIW[1 , 3-1]1.
DTW[i-1, j-1])

return DIW[n, m]
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Ff deletion
Ff match
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Analisi del comportament huma

e Resultat
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Analisi del comportament huma

* Ens apropem a l’'era de la Intel-ligencia
Artificial i |la Robotica Social
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