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Control Inteligente

Ingeniería Mecatrónica
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Introducción (1/3)

 El uso de controladores basados en conocimiento,
representa la etapa más moderna de la teoría de
control. En mecatronica, estos controladores son
útiles en sistemas cuyo desempeño dependa de
diversas variables medidas en términos
cualitativos más que cuantitativos.

Son una herramienta adicional al uso de otras
técnicas de control vistas en las asignaturas
Control Clásico y Control Digital.
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Introducción (2/3)
 ¿Qué es Fuzzy?
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Introducción     (3/3)

ANTECEDENTES

Control Clásico y Control Digital

Programación estructurada

Teoría de conjuntos.

Programación y simulación en 
Matlab/Simulink.

CONSECUENTES

Robótica II

Diseño Mecatrónico II
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Ficha Técnica

 Objetivo: Desarrollar la capacidad en el
alumno para aplicar la teoría de control
moderno basado en conocimiento desde
el enfoque del razonamiento difuso y las
redes neuronales.
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Ficha Técnica
 Capacidades y/o Habilidades:

 Conocer controladores basados en 
conocimiento
 Describir conjuntos difusos
 Construir controladores bajo lógica difusa
 Describir redes neuronales artificiales (RNA)
 Realizar identificación y control con RNA
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UNIDADES DE 

APRENDIZAJE

TEORÍA PRÁCTICA

presen

cial

No

presencial

presen

cial

No

presencial

Conjuntos difusos 18 0 6 0

Control difuso 10 0 10 5
Redes neuronales 

artificiales y modelos de 

entrenamiento
18 0 6 5

Identificación y control 

mediante Red Neuronal 

Artificial *
14 0 8 5

* ANFIS
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EVALUACIÓN EBC

UNIDAD 1                ED                   EC

UNIDAD 2              ED                 EP

UNIDAD 3                ED                   EC

UNIDAD 4              ED                 EP
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