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Título: Agente conversacional para persuadir a conductores en situaciones de riesgo  
 
Descripción: El avance en el diseño y construcción de vehículos autónomos ha sido significativo en 

los últimos años. Una de las motivaciones en la construcción de este tipo de vehículo es disminuir 

los riesgos de accidentes automovilísticos. En particular, se han propuesto estrategias orientadas a 

controlar distintos elementos del vehículo de manera automática y sin intervención del usuario 

como gestión de frenado y colisión. Otras estrategias han sido desarrolladas para mitigar el error 

humano mediante el monitoreo del usuario para detectar estados afectivos negativos durante la 

conducción, identificar cansancio o distracciones. En este proyecto, se plantea el diseño e 

implementación de un modelo de persuasión para agentes conversacionales cuyo objetivo es 

contribuir a que el conductor tome la mejor decisión dada una situación de riesgo durante la 

conducción.  

 
Productos académicos comprometidos: 1 artículo de conferencia internacional antes del 31 de 
agosto de 2022. 
 
Estancia: Por definir. 
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