Encontro de Saberes 2014 - XXIl Semindrio de Iniciacao Cientifica
Desenvolvimento de Estudos de Controle e Robética Utilizando-se Simulink e LEGO Mindstorm
Arthur Reis Lara Miranda (Autor), Paulo Marcos De Barros Monteiro (Orientador)

O presente trabalho tem como objetivo estudar a dinamica de movimentos presentes em sistemas, e
simular o estudo utilizando-se o kit de robética LEGO Mindstorms para construir as estruturas necessarias
e projetar o sistema de atuacao de controle com o toolbox Simulink do software Matlab. O sistema
desenvolvido é um péndulo invertido. Este sistema é uma variacao do péndulo simples, possuindo uma
concentracao de massa acima do seu ponto fixo. A relevancia do estudo do péndulo invertido é confirmada
por diversos autores que consideram este sistema mecanico muito Util no estudo de controle de posicao
de sistema instaveis, como o controle de posicao de veiculos espaciais na fase de lancamento. As
atividades do projeto iniciaram-se com a montagem do sistema fisico utilizando-se o LEG. Apds montada a
estrutura, foi realizado o estudo da dinamica do movimento que envolve o sistema mecanico para se obter
o0 modelo matematico da cinematica do sistema. Apds a validacao do modelo foi feito o estudo da teoria
de controle para projetar um controlador eficiente capaz de corrigir a instabilidade do sistema. A
simulacao do controlador utilizado foi feita por meio do SIMULINK e, posteriormente, a propria montagem
fisica. O sistema ja validado estd sendo utilizado para comparar o desempenho de um controlador
convencional por avanco de fase e um controlador inteligente baseado em ldgica nebulosa, visando a
otimizacao das regras de controle e a implementacao em um equipamento com baixo poder de
processamento. Os resultados obtidos até o presente momento sao excelentes, todas as etapas de
simulacao computacional apresentaram étimas respostas, o controlador convencional se mostrou eficiente
no controle do problema. A préxima etapa serd a implementacao do controlador de légica nebulosa, e a
comparacao dos dois sistemas.
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