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METODOLOGÍA

La inactividad física es uno de los principales factores que 

contribuyen a la morbilidad y mortalidad mundial. Se disponía de un 

modelo dinámico basado en la teoría social cognitiva (SCT, por sus 

siglas en inglés) que describe comportamientos relacionados con la 

salud. Sobre este modelo se aplicaron intervenciones intensamente 

adaptativas (IAI, por sus siglas en inglés) con el objetivo de 

promover la actividad física como correr o caminar. Se utilizó los 

principios de ingeniería de control, específicamente el control 

predictivo de modelo híbrido (HMPC, por sus siglas en inglés) como 

una estrategia para utilizar de manera efectiva el conocimiento del 

modelo dinámico y, por lo tanto, predecir el rendimiento del sistema 

en un horizonte de tiempo finito. Todo esto para encontrar el mejor 

conjunto de entradas a través de un problema de optimización en la 

presencia de interacción entre señales continuas y discretas que son 

comunes en las intervenciones conductuales y así mejorar IAI. En 

este trabajo también se mejoraron los niveles de rechazo a las 

perturbaciones que puedan afectar al sistema, sean estas medidas o 

no. Todo ello con el objetivo de que IAI sea óptimo y eficiente en las 

intervenciones conductuales.

DESCRIPCIÓN DEL PROBLEMA
Se disponía de un modelo dinámico basado en la teoría social

cognitiva (SCT por sus siglas en inglés) que describe los

comportamientos relacionados a la salud. Sobre dicho modelo

estaba sometido a intervenciones intensamente adaptativas (IAI por

sus siglas en inglés) a partir de control predictivo híbrido con el

objetivo de promover la actividad física como correr o caminar, pero

se requirió que el controlador predictivo híbrido presente una mejor

eficiencia de tal manera que sea óptimo para las intervenciones

comportamentales del individuo.

RESULTADOS

Establecer mejoras en intervenciones intensamente adaptivas

basadas en el modelo dinámico de la teoría social cognitiva

aplicando ingeniería de control para la obtención de niveles

adecuados de rechazo a las perturbaciones y/o ruido que puedan

afectar al sistema.

RESUMEN

OBJETIVO GENERAL

CONCLUSIONES
• Mejor rendimiento del algoritmo HMPC

• Mayor eficiencia en el rechazo de perturbaciones.

• Cuando se logra la meta, el sistema es capaz de mantener el

comportamiento incluso con la reducción de puntos impuesta por la

etapa de mantenimiento.

• Optimización de recursos evitando que se produzca gastos no

necesarios y minimizando la posibilidad de que el individuo se

vuelva dependiente de las recompensas para compensarse y

cumplir las metas.

• Se evidencia el potencial de las estrategias de ingeniería de control

en intervenciones comportamentales.

OBJETIVOS ESPECÍFICOS
• Relacionar teoría de control con conceptos de ciencias del

comportamiento a fin de visualizar la interrelación entre variables
medidas y resultados esperados.

• Analizar estrategias basadas en control predictivo del modelo
híbrido (HMPC) que permitan mediar en las intervenciones
intensamente adaptivas con el objeto de realizar predicciones y
decisiones a partir del modelo del sistema ajustando
dinámicamente los valores de los componentes de la
intervención.

• Reestructurar el algoritmo que define el controlador predictivo
híbrido con el objetivo de mejorar niveles de rechazo a
perturbaciones, además de mejorar su eficiencia y
funcionamiento.

• Comprobar los resultados a través de simulaciones con la
intención de visualizar la mejora de las intervenciones
intensamente adaptivas basado en el controlador predictivo
híbrido.

HMPC sin anticipación

HMPC con anticipación

Figura 2: Intervención basada en HMPC sin anticipación 𝑑′ 𝑘 ~N 0,400 , 𝑊𝑢9= 0.005, ∝𝑟= 0 0 0.96 0 0 𝑇 , ∝𝑑= 0.8 0 𝑇, 𝑓𝑎 = 0 0 0.3 0 0 𝑇

Figura 3: Intervención basada en HMPC con anticipación 𝑑′ 𝑘 ~N 0,400 , 𝑊𝑢9= 0.005, ∝𝑟= 0 0 0.96 0 0 𝑇, ∝𝑑= 0.8 0 𝑇, 𝑓𝑎 = 0 0 0.3 0 0 𝑇

Figura 1: Descripción del problema
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