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Resumen: 

Este  artículo  presenta  a)  el  algoritmo  de  retro  propagación  (BP)  para  entrenar  los  parámetros
antecedente y consecuente de los sistemas de lógica difusa Takagi-Sugeno-Kang de tipo 2 mejorados
de Wagner-Hagras (EWH) con entradas de intervalo no-singleton tipo 1 (GT2), (b) El método EWH
aplicado al EWH GT2 TSK NSFLS-1, y (c) la novedosa aplicación de la metodología propuesta para
predecir  las  principales  variables  de  calidad  para  la  soldadura  robótica  utilizando  el  sistema  de
soldadura por arco metálico con gas (GMAW). El sistema propuesto se aplicó en las instalaciones del 



                                  

laboratorio para predecir el ancho, la altura y la profundidad de la soldadura durante el proceso. Las
entradas son (1) la velocidad de alimentación del alambre (WFS) en el soplete de soldadura, (2) el
voltaje y (3) la velocidad de desplazamiento del brazo del robot. Se utilizaron varias herramientas
difusas de EWH para realizar evaluaciones comparativas. Los experimentos mostraron que el sistema
propuesto presentaba una capacidad superior para aprender el conocimiento y predecir las variables
críticas de GMAW con el menor error de predicción.


