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Presentación de la Unidad de Aprendizaje 

Lograr la interacción entre el Hombre-Máquina ha sido uno de los grandes desafíos en 
ingeniería. Los robots sociales son consientes de la presencia y estado de los humanos 
y pueden interactuar con los seres humanos similar como un humano lo haría: 
verbalmente, gestos corporales, expresiones faciales y miradas. Para lo cual técnicas de 
seguimiento visual (visual tracking), análisis de expresiones faciales, corporales, gestos 
manuales y localización por sonido son muy útiles para implementar ambientes sociales 
interactivos entre hombres y maquinas.  

Objetivo General 

Analizar percepción multi-sensorial, facial y corporal para modelar el comportamiento 
humano en robots 

Contenido 

Unidad 1.  Análisis de las personas mediante percepción multi-sensorial 

Unidad 2. Modelado de la animación facial y corporal  

Unidad 3. Modelado de comportamientos humanos  
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Criterios de Evaluación 

Evaluaciones parciales......................................70% 
Practicas de laboratorio……..………..................30% 
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