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En este proyecto se desarrolla un controlador difuso implementado en un dispositivo Field 
Programing Gate Array, para el control de movimiento de una plataforma robótica móvil. En el 
documento se encuentran las etapas de diseño electrónico de las tarjetas para el 
acondicionamiento de las señales de los sensores de movimiento hasta la implementación del 
sistema de control desarrollado. 
 
Se exploran las opciones para el control de seguimiento de trayectorias definiendo los tipos de 
sensores que se pueden implementar. 
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