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Resumen: Este trabajo de fin de grado consiste en la parametrización y 
control de un péndulo invertido montado sobre un carrito con un sistema de 
dirección incorporado, para lo que se ha modelado el sistema que forman 
dichos elemento matemáticamente y se ha diseñado un controlador LQR 
adaptado al mismo, implementado sobre una placa con la que nos hemos 
comunicado por vía inalámbrica.
También se ha modelado una aproximación matemática del sistema de 
dirección del carrito, relacionando el ángulo del brazo del servomotor con el 
radio de giro del mismo.
Por último, se ha comprobado como afecta la trayectoria del carrito al control 
de péndulo invertido


