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NOMBRE DE LA ASIGNATURA
Sistema de dialogo multimodal

CICLO CLAVE DE LA ASIGNATURA TOTAL DE HORAS
280703 85

OBJETIVOS GENERALES DE LA ASIGNATURA

El curso presenta al estudiante temas avanzados para el desarrollo de sistemas de reconocimiento de voz e
imagen, procesamiento de lenguaje natural y sistemas de dialogo. Esta tecnologia es de vital importancia en
el area de robdtica inteligente ya que por medio de éstas el robot puede interactuar con usuarios humanos y

su entorno fisico.

TEMAS Y SUBTEMAS

Modelos Ocultos de Markov y de Maxima Entropia

1.

1.1 Cadenas de Markov

1.2 El Modelo Oculto de Markov

1.3 Estimacion de Probabilidades: Forward Algorithm
1.4 Decodificacién: Viterbi Algorithm

1.5 Entrenamiento de Modelos Ocultos de Markov: Forward-Backward Algorithm
1.6 Modelos de Maxima Entropia

1.7 Modelos de Markov de Maxima Entropia

2. Reconocimiento Automatico del Habla

2.1 Arquitectura del Reconocimiento del Habla

2.2 Modelos Ocultos de Markov Aplicados a Voz

2.3 Extraccion de Caracteristicas: Vectores MFCC
2.4 Estimacion de Probabilidades Acusticas

2.5 Léxico y Modelo de Lenguaje

2.6 Busqueda y Decodificacion

2.7 Entrenamiento Supervisado

2.8 Evaluacién

3. Dialogo y Agentes Conversacionales

3.1 Propiedades de las Conversaciones Humanas
3.2 Sistemas Basicos de Dialogo

3.3 VoiceXML

3.4 Diseno de Sistemas de Didlogo y Evaluacion

3.5 Arquitectura del Proceso de Decisién Markoviana

4. Percepcion visual del hombre: seguimiento de gestos y seguimiento de la vista
4.1 Filtrado de particulas

4.1.1  Descripcion de un rastreador de gestos

4.1.2 Descripcion de un rastreador de la vista

4.1.3 Plataforma Kinect

5. Reconocimiento de gestos

5.1 Meétodos utilizados para el reconocimiento de gestos
5.2 Implementacion

5.3 Pruebas
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6. Fusion de datos audio-visuales y demostraciones roboéticas
6.1 Plataforma robética utilizada
6.2Integracion y evaluaciones

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE

Exposicion por parte del maestro. Trabajos de investigacion y/o practicos. Lectura de articulos de interés en el

area. Proyectos en los que se aplique lo visto en clase (a corto y mediano plazo). Exposicion por parte del
alumno de los proyectos realizados.

CRITERIOS Y PROCEDIMIENTOS DE EVALUACION Y ACREDITACION

Instrumentos formales y précticos de evaluacion: examenes parciales y examen final; Proyecto final, proyectos
cortos que involucren los conocimientos adquiridos de los temas impartidos.
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PERFIL PROFESIONAL DEL DOCENTE

Estudios formales de Doctorado en robética, sistemas informaticos, con experiencia en reconocimiento de
patrones, especialmente voz e imagen.
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