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Rezumat

Dispozitivul mobil de tip pendul invers este un proiect realizat cu scopul de a mentine in
stare verticala de echilibru un sistem cu centrul de greutate sus. Sistemele de tip pendul invers
sunt sisteme instabile, neliniare, dar care pot fi tratate liniar pentru o gama destul de larga de
variatii si fard prea multe erori, astfel testand teoria controlului liniar. Aceste sisteme sunt
exemplificate in naturd, sau chiar in industrie, fiind astfel folosite adeseori cu scop educativ.

Primul pas in realizarea acestei lucrari il constitue determinarea ecuatiilor de miscare
pentru pendulul inversat. Urmatorul pas consta in cautarea unui model liniarizat care
aproximeazd comportamentul sistemului neliniar initial in jurul echilibrului situat pe pozitia
verticald. Pasul final reprezinta calcularea unei legi de control optime pentru sistemul liniarizat,
adica daterminarea unei intrari adecvate astfel incat pendulul sa se stabilizeze 1n pozitie verticala.
Toate acestea reprezintda modelul matematic al lucrarii, partea teroretica, care va fi dezvoltat in
mediul de programare Matlab, pentru a Intelege mai bine conceptul de pendul invers si, de
asemenea, de control al acestuia.

Partea hardware a proiectului este compusa din doua motoare de curent continuu (DC
motor), inclusiv un modul driver (BTN8982TA) pentru acestea, platforma de dezvoltare FRDM-
KL25Z, senzorul de pozitie MMA8451Q amplasat pe platforma, un senzor ultrasonic HC-SR04
si 0 baterie externa de 8V pentru alimentare.

Dupa efectuarea mai multor teste asupra senzorului de pozitie MMA8451Q am
descoperit cd acesta este sensibil la anumite perturbatii statice si am adaugat in componenta
proiectului senzorul ultrasonic HC-SRO04, acesta nefiind sensibil si nici greu de utilizat.

Ca parte software am utilizat platforma online Mbed, care este o platforma complet
integrata de gestionare a dispozitivelor ArmMbed. De aici am folosit librariile si bibliotecile
incluse care au fost necesare in realizarea aplicatiei. De asemenea, in partea teoretica a lucrarii
am utilizat mediul Matlab, asa cum am precizat si mai sus.

Obiectivul lucrarii intitulate ,,Sistem mobil de tip pendul invers” este ca dispozitivul s
fie capabil sd isi mentind echilibrul in stare verticala, chiar daca se va actiona asupra lui cu
anumite forte sau marimi perturbatoare exterioare.



