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Resumen 
Este proyecto consiste en el diseño y control de un sistema mecatrónico, en concreto, el péndulo 

invertido con volante de inercia. Para ello, se empleará primeramente diseño asistido por 

ordenador (CAD) con el software SolidWorks® para crear el prototipo del mecanismo. A 

continuación, gracias a la herramienta Simscape Multibody podremos pasar este diseño a Matlab® 

para poder implementarle un controlador óptimo (LQR y LQI) que consiga que el péndulo se 

mantenga en equilibrio. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


