[image: ]                                [image: ]




Seminario de Investigación

Curso 2015-16

Jueves 14 de abril, 16:00 - Sala de Grados. Conferencia: 

“Controladores difusos con algoritmos genéticos a partir de datos de conducción”

Ponente: Alberto Díaz, doctorando de la UPM

Resumen:

El control difuso (Fuzzy Control) supone una alternativa al diseño clásico de sistemas de control debido a su flexibilidad para expresar las estrategias de control (en forma de IF ... THEN ...). Esto requiere sin embargo la necesidad de un experto que conozca el sistema a controlar para definir dichas reglas. ¿Es posible mejorar el conocimiento del experto (e incluso prescindir de él) a partir de datos reales del sistema a controlar? Este seminario explora el ajuste de controladores difusos a partir de los algoritmos genéticos usando como ejemplo datos de conducción.

Nombre: 

Ejercicio: 

1. Las principales características de un algoritmo genético son las siguientes:
 Codificación, fitness, selección, cruce y mutación.

 Codificación, función de pertenencia, cruce, mutación y catástrofe.

 Cruce, mutación, selección, evolución y adaptación

2. Los dos requisitos fundamentales para resolver un problema con Algoritmos Genéticos son los siguientes:
 Una función de fitness bien definida y una función de selección que nivele correctamente la biodiversidad y la presión selectiva

 Un cruce que nos lleve a una solución óptima y un experto que defina correctamente el modelo del problema

 Una función de fitness bien definida y una correcta representación de las soluciones

3. ¿Cuál de las siguientes afirmaciones acerca de lógica difusa es falsa?
 Está basada en la teoría de la probabilidad (la probabilidad de que un suceso ocurra tiene un valor real comprendido entre 0 y 1) en lugar de en la lógica tradicional (en elemento pertenece o no pertenece a un conjunto)

 Está basada en reglas heurísticas de la forma IF antecedente THEN consecuente, donde el antecedente y el consecuente son conjuntos difusos

 Una de las principales ventajas frente a los controladores PID es que se pueden definir de forma sencilla a partir de conocimiento del dominio de un experto


4. Los principales pasos (y por ese orden) en un controlador difuso son los siguientes:
 Fuzzificación, inferencia, defuzzificación y composición

 Fuzzificación, inferencia, composición y defuzzificación 

 Fuzzificación, inferencia, defuzzificación y método del centroide (en controladores de tipo Mamdani) o de la suma ponderada (controladores de tipo Sugeno)
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