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Resumen:

El péndulo invertido es un problema clasico de la teoria de control. El objetivo de este
trabajo es controlar una maqueta 3D disefiada en SolidWorks asi como una maqueta
real mediante control éptimo (LQR) a través del software MATLAB.

Para ello es necesario conocer el modelo matematico del sistema para encontrar las
ecuaciones que describen su comportamiento y ser conocedor de los distintos sensores
y actuadores que se emplearan para controlar el sistema mediante una placa Arduino.
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Abstract:

The inverted pendulum is a classic problem in control theory. The objective of
this work is to control a 3D model designed in SolidWorks, as well as a real
model, using optimal control (LQR) through MATLAB software.

To achieve this, it is necessary to know the mathematical model of the system
in order to find the equations that describe its behavior and be familiar with
the different sensors and actuators that will be used to control the system using
an Arduino board.



