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Se recopiló, clasificó e ilustró la mayor cantidad de información sobre los temas: 
inteligencia artificial mediante redes neuronales como sistema de control y péndulo 
invertido como planta a controlar, con el cual se seleccionó y fijó el tipo de instrumentos 
necesarios a utilizar en el prototipo del péndulo invertido, además los sensores 
adecuados para registrar la información y el dispositivo controlador que se adapte al 
diseño del prototipo. Igualmente, se diseñó la topología de red neuronal, así como su 
respectivo entrenamiento mediante la herramienta NNTool y Simulink del software 
Matlab, una vez terminada se generó la rutina de control mediante el software Xilinx ISE 
a la tarjeta lógica programable FPGA, ensamblando la estrategia de control con el 
prototipo con el funcionamiento del sistema péndulo invertido. Por ultimo, se promovió y 
expuso la realización del proyecto frente a la comunidad investigativa y académica a 
nivel institucional, regional, nacional e internacional mediante la creación de artículos 
científicos, revistas, congresos o seminarios.   
 
Palabras clave: diseño, implementación, sistema péndulo invertido, redes neuronales 
artificiales. 
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