
Introdução
Atualmente a ULBRA possui um projeto de extensão, denominado Nordics, que tem como objetivo comunitário a disseminação do estudo
da robótica levando à escolas da comunidade da região metropolitana o conhecimento inicial para os alunos se interessarem por esta
área da tecnologia. Já o interesse acadêmico do projeto de extensão é o desenvolvimento de robôs para atuar em competições de
robótica. Visando este objetivo acadêmico, foi desenvolvido esta parte do projeto, a qual trata do desenvolvimento de um sistema de
estabilidade através de uma plataforma de pêndulo invertido em aplicação robótica. Assim se buscou fazer um robô que atinja e garanta
estabilidade suficiente para permanecer de pé através das ações de controle e da atuação dos motores. Também foi considerado
importante, que o robô possua a capacidade de corrigir perturbações antes de atingir um grau de instabilidade irreversível ao sistema.

Objetivos
Como objetivo principal do trabalho é o desenvolvimento de um robô do tipo pêndulo invertido, com duas rodas e com controle de
movimento e estabilidade. Especificamente os objetivos são: realizar a modelagem matemática do robô, simulação do controle e a
implementação do controle no robô pêndulo invertido sobre uma plataforma móvel em duas rodas.

Metodologia
• Avaliação do sistema como uma processo de controle: natureza instável, medir e atuar no erro;
• Montagem do robô em plataforma alinhada sobre duas rodas;
• Realizar leituras constantes dos sensores: para corrigir o ângulo de saída;
• Utilizar controlador PID para acionamento dos motores da plataforma e correção da trajetória e equilíbrio, assim recuperar sua posição

vertical;
• Avaliar critérios de desempenho: como máximo sobressinal e tempo de assentamento;
• Com Matlab e o serial do microcontrolador Arduino analisar: o desempenho e das respostas nos regimes transitórios e contínuo do

sistema.

Resultados
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Conclusões parciais
O robô foi construído e montado e está em fase de testes para validar o modelo matemático, a função de transferência que relaciona a
inclinação do robô com a força aplicada nos motores das rodas. O objetivo do trabalho está próximo de ser alcançado e este sistema já
poderá ser avaliado para o uso nos objetivos do projeto Nordics, que é a participação em competições de robôs.
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ROBÔ COM AUTO EQUILÍBRIO


