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Resumen:

El objetivo de este trabajo es el de realizar de forma satisfactoria el control mediante
Arduino de un péndulo invertido rotatorio o péndulo de Furuta empleando un
regulador lineal cuadratico (control LQR).

En primer lugar, se obtendrd el modelo matematico del péndulo de Furuta. Para ello
se estudiara el sistema y se obtendrdn, mediante la mecanica lagrangiana, las
ecuaciones que describen su comportamiento. Posteriormente se describira el modo
de obtener los pardmetros fisicos que caracterizan tanto al péndulo como al motor
encargado de controlarlo.

Antes de realizar el control del sistema, se describira el funcionamiento de los
distintos componentes empleados para su control: un potencidémetro, un motor de
corriente continua y un encoder.

Finalmente se realizard el control del péndulo de Furuta tanto en C++ como en
Simulink, probando el sistema en ambas situaciones.
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Abstract:

The aim of this work is to successfully control a rotational inverted pendulum or
Furuta pendulum through Arduino board using a linear-quadratic regulator (LQR
control).

First, the mathematical model of the Furuta pendulum will be obtained. For this, a
study of the system will be made, using lagrangian mechanics to obtain the equations
that describe its behavior. Later, a description will be made of how to obtain the
physical parameters that characterize both the pendulum and the motor used to
control it.

Before controlling the system, the operation of the different components used for
control will be described. Such components are a potentiometer, a DC motor and an
encoder.

Lastly, the controller for the Furuta pendulum will be implemented both in C++ and
in Simulink, and the system will be tested in both situations.



