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La lnferencIa

Los humanos inferimos en forma muy
compleja a partir de lM1Umitado cono­
miento: Induclmoa, dsduclmoa, ab­
duclmos, reconocemos, generall ­
zamoa, partlcularlzamoa, reallz..
moa ana toglaa. comoparte de nues­
uo proceso de pensamiento que so­
porta la realizacl6n de cualquier acti­
vidad cotidiana. En electo, no es que
nuestra mente posea en forma eKpll­
cita un volumeo caslinfinilo de dalos
disponibles para cuando se les re­
quiera : lo que se emplea son meca­
nismos inf erenci a les co mo los
enumerados.

Los formalismos de rePfosernacl6n
de conocimiento deben tener asocIa­
das lormas que conduzcan a la ree n­
zaci6n de inferenclas. pata llegar a
mostrar alg(¡n grado de inteligencia.

En el caso de las reglas de preeue­
cI60 resorte clara la posibilidad de

realizar procesos dedudivos que a
través de la apUcacI6n reiterativa de
r~las , lleveo a nuevasconclusiones.
As. por ejemplO, el hecho de que la
batería esté fallando llevarla a que el
carro no arrancara, y si no arranca no
podemos emplearlo, y si no lo pode '
mos emplear entonces necesitamos
tomar un bus , y .•.

En el caso de los marcos se pueden
llegar a soportar inferencias como la
general ización: la falla de la baterla
es un dal'lo e1éc.1r1co; la clasificación:
la presencia de determinados signos
hecen que clasifique una falla como
una falla del anernador: la anaIogia:
el afirmar que Juan es como un ca­
mión permitirla conclu ir que Juan es
muy pesado, si dentro del sistema de
marcos, un cami6n se caracteriza
precisamente por ser más pesado
que el promedio de los demás ve­
hiculos.

Crases deInferencia

Reconocimiento - Blanco es, gallina lo pone -

Herencia - Lae palomas, por ser aves vuelan-

Deducción - Juan morirá algún dfa •

Inducción. Yo tengo una pésima hortografia ­

Abducción· lo más probable es que no tenga baterfa •

Analogía - El automóvil quedó como un carbón-
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Los robots inteligentes

Un robot con capacidad de entender
Ófdenes en lenguaje natural, que a
través de sus cámBlas no &610 mire,
sino que observe y pueda inferir co­
sas que no son evidentes, que logre
acumular y mejorar su conocimiento
y sus estrategias de utilización, que
planee dinámicamente su accionar;
enee el Inlerés acerca del potencial
de la apl icación de las léallcas de la
Inteligencia Artificial en la construc­
ción de robots.

Resulla Igualmente Interesante la
adici6n de mayores ' capacidades
mentales" de atto nivel como las es­
trategias de solución de problemas
de manel'8 que el robot actúe confor·
me lo harla un experto en una área
especifica. Esto se 10000rarla mediante
el acoplamiento de sistemas exper·
lOS a los mecanismos básicos de l
robot.

Un Sistema Experto es un programa
de computador que hace inferencias
y cuyo comportamiento corresponde
de alguna manera al de un experto
humano en determinada área, que
tiene la capacidad de expl icar su ra­
zonamiento, y que usa técnicas de la

lA como las mencionadas anterior­
mente.

De esta forma, si un robot posee los
conocimientos de un experto en con­
trol de calidad, o en p1aneacl6n de la
producción, o en el diagn6stico de
fal las, o en el mantenimiento y repa­
ración de equipos, estada en capaci­
dad de actuar con amplio Cfllerlo y en
forma más aul.6noma que cuando
responde 8 un programa predetermi­
nado por un dlseflador especializado.

Sin embargo, la oonjuci6n de la Ro­
b6t ica y la Intellge l'lCl8 Artificial conti·
núa siendo en gran parte l.n8 gran
promesa, debido a la necesidad de
avanzar en áreas tan complejas OC)­

mo el aprendizaje eulomálico, la
creatividad, el eetemecimtente de
nuevos esquemas representaclona­
les da conocimiento que sobfepasen
los Imlles Impuestos por los hasta
ahora empleados, y sobl'e todo, el
mayor conocimiento de los procesos
que realizamos lOs seres intel igentes
para considerarnos como tal inclu­
yendo la comprensión de las funcio­
nes neuronales del cerebro.
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