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Resumen 

Actualmente el desarrollo de sistemas autónomos se ha convertido en un tópico 

bastante importante, su relevancia continúa creciendo en diversos ámbitos de la 

sociedad. Sin embargo, la autonomía de los nuevos sistemas se ve limitada por la 

capacidad de las baterías. En este artículo se propone un control neuronal que 

utiliza una red neuronal de tipo función base radial. Utilizando el software MATLAB 

– Simulink, el control neuro inspirado es implementado sobre un sistema dinámico 

de primer orden con presencia de perturbaciones. Se realiza un análisis 

comparativo del control propuesto con un controlador PI clásico para los casos de 

una perturbación constante, perturbación variante en el tiempo y perturbación 

dependiente del estado. En general, el algoritmo neuro inspirado muestra un 

comportamiento rápido, logra aproximar la posición deseada en tiempo reducido y 

mantiene un error mínimo. Esto permite reducir tiempos de simulación, lo que se 

traduce en menor costo computacional y energético. 
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