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Prefacio

El presente proyecto se centra en la implementación de estrategias de Control
Borroso en autómatas programables industriales, proporcionando a los lectores una
guía práctica para iniciarse en el mundo de las plantas reales. Se ha realizado una
conexión vía OPC para desarrollar una plataforma de interconexión entre el software
Unity de Schneider Electric y Matlab, lo que proporcionará una herramienta muy
útil para el desarrollo y sintonización de controladores antes de implantarlos en
plantas reales.

Podemos dividir el proyecto en varias partes. Una primera parte en la que se
exponen los objetivos marcados y se realiza una introducción a la teoría de la lógica
borrosa, conceptos básicos sobre los que gira este proyecto. Posteriormente se expone
el sistema que se pretende controlar para más tarde diseñar las estrategias de control,
centrándonos en las técnicas de control borroso.

Por último se presentarán las conclusiones a las que se ha llegado y se expondrán
nuevas líneas de trabajo en el proyecto realizo.
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