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1.1.1 Diferencias del cómputo IA y tradicional 4

1.2 Estado del arte sobre la IA 8
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1.10 Enfoques de máquinas inteligentes 27

1.11 Aspectos importantes de la IA 29
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3.4 Resumen 115

3.5 Problemas propuestos 116
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Contenido xi
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5.3 Postfiltrado de imágenes segmentadas 173

5.3.1 Reducción de ruido en imágenes segmentadas 174
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