
CONTROL DE PENDULO INVERTIDO USANDO LOGICA DIFUSA 

 

RESUMEN – En este artículo se explica como se usa la lógica difusa para  

realizar el control de uno de los principios básicos de la robótica como lo es 

el péndulo invertido. Inicialmente se muestra el diseño del sistema y 

posteriormente la implementación realizada usando para esto los softwares 

Matlab y Labview. 
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