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Introducgdo

Atualmente a ULBRA possui um projeto de extensdo, denominado Nordics, que tem como objetivo comunitario a disseminagdo do estudo
da robdtica levando a escolas da comunidade da regido metropolitana o conhecimento inicial para os alunos se interessarem por esta
area da tecnologia. J4 o interesse académico do projeto de extensdo é o desenvolvimento de robds para atuar em competicdes de
robdtica. Visando este objetivo académico, foi desenvolvido esta parte do projeto, a qual trata do desenvolvimento de um sistema de
estabilidade através de uma plataforma de péndulo invertido em aplicagdo robdtica. Assim se buscou fazer um robd que atinja e garanta
estabilidade suficiente para permanecer de pé através das agdes de controle e da atuagdo dos motores. Também foi considerado
importante, que o rob0 possua a capacidade de corrigir perturbagdes antes de atingir um grau de instabilidade irreversivel ao sistema.

Objetivos

Como obijetivo principal do trabalho é o desenvolvimento de um rob6 do tipo péndulo invertido, com duas rodas e com controle de
movimento e estabilidade. Especificamente os objetivos sdo: realizar a modelagem matematica do robd, simulacdo do controle e a
implementac¢do do controle no robd péndulo invertido sobre uma plataforma mével em duas rodas.

Metodologia

* Avalia¢do do sistema como uma processo de controle: natureza instavel, medir e atuar no erro;

* Montagem do rob6 em plataforma alinhada sobre duas rodas;

* Realizar leituras constantes dos sensores: para corrigir o angulo de saida;

» Utilizar controlador PID para acionamento dos motores da plataforma e corregdo da trajetdria e equilibrio, assim recuperar sua posi¢do
vertical;

* Avaliar critérios de desempenho: como maximo sobressinal e tempo de assentamento;

* Com Matlab e o serial do microcontrolador Arduino analisar: o desempenho e das respostas nos regimes transitdrios e continuo do
sistema.

Resultados

* Modelo matematico: a fungdo de transferéncia G(s) estabelece a relagdo
entre a posi¢do do péndulo @(s) em relagdo a forga aplicada F(s):
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Conclusodes parciais

O rob6 foi construido e montado e esta em fase de testes para validar o modelo matematico, a fun¢do de transferéncia que relaciona a
inclinagdo do robd com a forga aplicada nos motores das rodas. O objetivo do trabalho esta proximo de ser alcangado e este sistema ja
podera ser avaliado para o uso nos objetivos do projeto Nordics, que é a participacdo em competicoes de robds.
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