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AND  OR  NOT 

a b a.b  a b a+b  a a’ 

0 0 0  0 0 0  0 1 

0 1 0  0 1 1  1 0 

1 0 0  1 0 1    

1 1 1  1 1 1    

TABLA 1.  Posibles respuestas que se pueden tener a las
operaciones lógicas AND, OR y NOT dependiendo del valor

de dos entradas lógicas a y b (tabla de verdad).
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Figura 1.  a) Sistema Realimentado Clásico, que consta del
controlador , planta y un sensor, b) Planta, que para este caso

es un tanque alimentado por dos válvulas, c) Conjuntos
booleanos escogidos para el control.
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TABLA 2. resumen de los estados presentes en el sistema a controlar,
valores de las variables de entrada (EN, EP, DE)

y estado de las salidas ( VG YVP).
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vento Acción Consec Ep En ∆E Vg Vp 

0 Nivel es Bajo y esta 
disminuyendo 

Fin Alto 1 0 1 1 1 

1 Nivel es Bajo y esta 
aumentando 

Fin Medio 1 0 0 1 0 

2 Nivel es Alto y esta 
disminuyendo 

Fin Bajo 0 1 1 0 1 

3 Nivel es Alto y esta 
aumentando 

Fin Bajo 0 1 0 0 1 
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Figura 3. a) Función de pertenencia, b) Definición de los
Conjuntos Difusos A y B, c) Operación Intersección
entre los conjuntos A y B, d) Operación Unión entre
A y B,  e) Operación Complemento del conjunto A.
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Figura 2. a) Diagrama de contactos del Controlador Booleano,
b) Superficie de Control Booleana generada por el controlador.
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Figura 4. a) Función de pertenencia para la variable
de salida, b) Función de pertenencia para el Error,

c) Función de pertenencia para la Diferencia de Error.
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Figura 5. Ejemplo del proceso de concresión para el sistema de control de nivel.
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Tabla III. Resumen de las inferencias aplicables
en el sistema a controlar
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Figura 6. a) Diagrama del Sistema realimentado con control
difuso en Simulink, b) Superficie de control que

determina el comportamiento del controlador difuso
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Figura 7. a) Conjunto difuso de Error,
b) Conjunto difuso de Delta de Error.
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TABLA 4. Resumen de las inferencias aplicables
en el sistema a controlar (tabla de verdad).
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Figura 8. a) Superficie de control para la salida V1, b) Superficiede
control  para la salida V2, c) Superficie de control total.
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Figura 10. a) Controlador propuesto en plataforma Labview, b) Respuesta al Paso, c) Salida del Controlador, d) Error,
e) Flujo de Entrada, f) Flujo de Salida, g) Respuesta a una señal seno.
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