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Resumen

El presente proyecto consiste en el montaje y control de un robot autobalan-
ceado de dos ruedas o mini-segway. Este dispositivo se basará en una placa Arduino
y estará constituido por diversos sensores y actuadores acoplados a dicha placa,
entre los cuales podemos destacar la tarjeta IMU MPU-6050 (Unidad Inercial de
Medida), el módulo Bluetooth HC-05 y el controlador de motores TB6612, que será
el encargado de actuar sobre dos motores DC acoplados a las ruedas del robot.

Estos componentes y otros que enunciaremos posteriormente se ensamblarán
sobre una base de plástico y una escuadra de metal para los motores y conformarán
el mini-segway, cuya estabilización se logrará mediante la programación en la inter-
faz de Arduino.

Todo ello hará posible el desarrollo simultáneo de un control de balanceo,
posición y dirección del sistema, buscando minimizar la naturaleza inestable de la
estructura. Para lograr tal propósito, emplearemos un controlador como el regulador
lineal cuadrático (LQR) y filtros como el de Kalman para el procesado y filtrado de
los datos medidos.
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