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PROFESORADO

Profesorado responsable: Escudero, Gerard

Otros: Escudero, Gerard

Ysard, Jordi

CAPACIDADES PREVIAS

Programacion i teoria de grafos

METODOLOGIAS DOCENTES

Durante las clases el docente planteara primero en el plano tedrico y el problema al cual buscamos la solucién. Juntamente con los
alumnos, el docente analizara las soluciones existentes hoy en dia que resuelven los retos de las aplicaciones en tiempo real como son
los videojuegos.

El docente aportard codigo fuente que los alumnos podran analizar i deberian complementar e integrar en su propio cédigo para uso

futuro. Después de cada sesion el docente planteara posibles mejoras i retos a los alumnos para ayudarlos i dirigirlos en sus horas de
aprendizaje auténomo.

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

- Entender las bases de la Inteligencia Artificial clasica como los algoritmos genéticos y la redes neuronales.

- Dominar los sistemas de IA mas aplicados al mundo de los videojuegos como el scripting. maquinas de estado jerarquicas y
sistemas de reglas.

- Familiarizarse con los sistemas de navegacion avanzada como la sectorizacion.

- Explorar los conceptos mas novedosos como los Arboles de Comportamiento y los Planificadores.

HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas grupo mediano 30,0 20.00
Horas actividades dirigidas 12,0 8.00

Horas aprendizaje auténomo 90,0 60.00
Horas grupo grande 18,0 12.00

Dedicacion total: 150 h
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CONTENIDOS

Navegacion de agentes de IA

Descripcion:

Movimento Kinetico

Mapas con Markup

Steering behaviors

Movimento coordinado para grupos

Dedicacién: 21h 30m
Grupo grande/Teoria: 8h
Aprendizaje auténomo: 13h 30m

Sistemas de Pathfinding

Descripcion:

La base del Dijkstra, A*

Malla de navegacién y sectoritzacion
Mejorando caminos (Path beautification)
Mejoras mas comunes para A*

Dedicacién: 21h 30m
Grupo grande/Teoria: 8h
Aprendizaje autonomo: 13h 30m

Estructura perceptual

Descripcion:
Simulando los sentidos
Tecnicas para marcado de mapas

Dedicacion: 11h 30m
Grupo grande/Teoria: 4h
Aprendizaje autonomo: 7h 30m

Sistemas de toma de decisiones para videojuegos

Descripcion:

Maquinas de estado jerarquicas
Sistemas de reglas

Légica difusa

Escriptado

Dedicacion: 16h 30m
Grupo grande/Teoria: 6h
Aprendizaje auténomo: 10h 30m
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Sistemas avanzados de toma de decisiones

Descripcion:

Blackboards para compartir informacion
SmartObjects

Arboles de comportamiento
Planificadores

Dedicacién: 16h 30m
Grupo grande/Teoria: 6h
Aprendizaje auténomo: 10h 30m

Sistemas de tactica y estrategia

Descripcion:
Estructuras de codigo
Marcado de mapas
Pathfinding tactico

Dedicacién: 16h 30m
Grupo grande/Teoria: 6h
Aprendizaje auténomo: 10h 30m

Sistemas de aprendizaje

Descripcion:
Aprendizaje por refuerzo
Redes neuronales
Algoritmos genéticos

Dedicacion: 20h 30m
Grupo grande/Teoria: 14h 30m
Aprendizaje autonomo: 6h

Diseiio de IA para videojuegos

Descripcion:

Shooters en primera persona i juegos de accion en tercera persona
Juegos de conduccidn

Juegos de estrategia

Juegos de rol i por turnos

Dedicacién: 25h 30m
Grupo grande/Teoria: 12h
Aprendizaje autonomo: 13h 30m
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ACTIVIDADES

Ejercicios

Descripcion:

Cada semana o cada dos debera entregarse un ejercicio planteado en clase en el que se aplique o implemente lo tratado en
teoria.

Algunos ejemplos de estos ejercicios seran:

- Aplicacion del algoritmo de flocking

- Ejercicio sobre percepcidn

- Control de animaciones con maquinas de estado

- Comportamiento con arboles de comportamiento

- Entrenamiento de una red neuronal

- Movimientos de formacion

Los diferentes ejercicios tendran 2 tipos de ponderacion (en funcion de su dificultad).

De los ejercicios enumerados, el del algoritmo de flocking y el del arbol de comportamiento tendrian el doble de peso que el
resto.

Objetivos especificos:
Todos los del curso

Material:
Transparencias de la asignatura.

Entregable:
Implementacion

Dedicacion: 34h 40m
Aprendizaje autonomo: 34h 40m

Proyecto

Descripcion:
Integracion de las técnicas estudiadas durante el curso en un proyecto libre.

Objetivos especificos:
Todos

Material:
Transparencias de la asignatura

Entregable:
Implementacién + video demo + Informe

Dedicacién: 17h 20m
Aprendizaje auténomo: 17h 20m

SISTEMA DE CALIFICACION

Ejercicios (peso 60%):
Cada semana o cada dos debera entregarse un ejercicio planteado en clase en el que se aplique lo tratado en teoria.

Proyecto (peso 30%):
Los alumnos tendran que realizar un proyecto en el que se integren las técnicas que se han practicado durante el curso.

Competencia participacion y actitud de aprendizaje con un peso del 10%.

No habra prueba de reevaluacion debido al enfoque practico de la asignatura.
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