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Presentación 

 
El Congreso Internacional de Mecatrónica, Control e Inteligencia Artificial (CIMCIA) tiene como 

objetivo el congregar a los estudiantes, docentes, investigadores, desarrolladores y público en 

general que esté interesado en presentar, mostrar sus avances e investigaciones a las personas que 

estén desarrollando temas relacionados con la mecatrónica, control de sistemas inteligentes y 

avances de la inteligencia artificial, así como de cualquier rama de la ingeniería que conlleve 

desarrollos en estos temas. Se pretende que este congreso sea punto de reunión de estudiantes, 

académicos e intelectuales, así como de personas relacionadas directamente con la industria, el 

desarrollo de tecnología y público en general de todos los países para el intercambio de ideas, 

conocimiento y apoyo. Además de generar vínculos académicos, profesionales y redes de apoyo a 

nivel académico e industrial. 
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