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En este trabajo se encuentra el disefio e implementacion de un sistema de control de

balance para un robot humanoide, puntualmente en el robot DARwIn-OP, disefiado

con teoria de control dptimo y utilizando la estrategia del tobillo para mantener al

robot erguido frente a inclinaciones en la superficie de apoyo.se utiliza el modelo

lineal del péndulo invertido, como modelo para la elaboracion del sistema de control,

cuyo objetivo es mantener la proyeccion del centro de masa del robot dentro de la

RESUMEN DEL CONTENIDO

. L regién de estahilidad, modificando las ganancias PID de los servomotores MX-28
(Minimo 80 méximo 120 palabras) g J

bajo el concepto de la rigidez variable, obtenida mediante el uso de reguladores

cuadréticos lineales (LQR) .Finalmente se implementa el controlador en simulacion y

en el robot real.
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