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RESUMEN

Este Trabajo de Fin de Grado consiste en el control y estabilizacion de un péndulo
invertido. Se trata de un control aplicado a una maqueta real y que se basa en una placa
de Arduino MEGA 2560. La maqueta estd formada por una serie de sensores y
actuadores, tales como un potenciometro y un motor DC con encoder.

Para lograr la estabilizacion del péndulo, se va a desarrollar un Regulador
Cuadratico Lineal (LQR) en el software MATLAB. Previamente se hara un estudio del
sistema, con el que obtener su modelo en el espacio de estados.

El procesado y filtrado de datos se realizara de dos formas: mediante la interfaz
de Arduino y a través de la herramienta Simulink de MATLAB. Para ello, seran
necesarias bibliotecas de Arduino y Add-Ons de MATLAB.

Finalmente, se extraeran unas conclusiones del trabajo realizado.



