RESUMEN: Los Ingenieros Jairo Mauricio Camargo, Fredy Alexander Ascencio
Camacho y Alvaro Fernandez Acevedo de la Universidad Santo Tomas Tunja, han
publicado en la Revista Colombiana de Tecnologias de Avanzada de la
Universidad de Pamplona, un articulo denominado “Disefio de controlador para un
péndulo invertido mediante modelo no lineal”.
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Abstract: This paper describes the process of designing a controller using the nonlinear
model for a pendulum that is mounted on a car that has linear displacement. The
controller function is to keep the pendulum at the unstable equilibrium point. To
determine the control matrix is performed linearization around equilibrium points. We
show that the system is observable but not controllable so the process is carried out
simulation using Matlab/Simulink.
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Resumen: Este articulo se describe el procedimiento de disefio de un controlador
utilizando el modelo no lineal para un péndulo que se encuentra montado sobre un carro
que tiene desplazamiento lineal. La funcién del controlador es mantener el péndulo en el
punto de equilibrio no estable. Para determinar la matriz de control se realiza la
linealizacion del sistema alrededor de los puntos de equilibrio. Se demuestra que el
sistema aungque no es observable si es controlable y se realiza su proceso de simulacion
utilizando el Simulink de Matlab.
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