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Resumen

Actualmente la robotica de competicion tanto en nuestro pais como en el mundo estd dominada
por las categorias de robots seguidores de linea y robots sumo; que como el nombre lo sugiere la
primera se trata justamente de la construccién de un robot capaz de seguir una linea dibujada
en el piso a la velocidad mas alta posible, mientras que la segunda divisién consiste en construir
un robot capaz de rastrear y empujar a su contrincante fuera de un ring circular. La inmensa
mayoria de los constructores de robots seguidores han optado por la utilizacién de control por
retroalimentacion lineal, como lo es el control PID, ya sea completo o sus variantes PD y PI; esto
a causa de ser un control con bibliotecas muy probadas y faciles de implementar, sin embargo, en
las bibliotecas comunes no se contemplan problemas como el Windup Integrator o que el ajuste
de los parametros llega a ser complicado; vy a pesar de que existen criterios para ajustar los
pardmetros de ganancia, el ajuste final es mediante prueba y error. En este trabajo se presenta
la implementacion de un Regulador Cuadratico Lineal (LQR) como alternativa de control al
tradicional PID en un robot seguidor de lineas, con el fin de probar la viabilidad de su aplicacion
en sistemas de mini robdtica de competicion.

Palabras clave: Sistema dindmico, Retroalimentacion(feedback), Respuesta escalonada(Step
Response), Prealimentacion (feedforward), Control.
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Introduccion

Lorem ipsum dolor sit amet, consectetur adipiscing elit. Nunc fringilla mollis faucibus. Nunc
eleifend imperdiet lorem, a efficitur risus tempus sit amet. Nunc dolor mauris, maximus sed nibh ac,
aliquam ullamcorper odio. Aenean iaculis neque eget pharetra ultricies. Fusce turpis erat, molestie
at vulputate eu, pellentesque sed ante. Vestibulum ut cursus leo. Duis hendrerit neque et odio
rhoncus aliquam. Morbi tincidunt nunc in ante faucibus, vel pretium purus accumsan. Suspendisse
non malesuada metus. Ut suscipit auctor auctor. Ut consequat eleifend orci id posuere. Phasellus
semper blandit fermentum. Fusce rhoncus odio et sapien sagittis, non scelerisque sapien interdum.
Etiam non ex hendrerit, congue nulla et, rutrum mauris. Mauris sollicitudin, quam id maximus
aliquet, neque nulla suscipit est, a condimentum magna eros pretium metus. Ut tempor metus eget
massa rutrum commodo [9].

Sed quis lectus porttitor, imperdiet lacus ut, eleifend ex. Ut massa tortor, auctor vitae suscipit
quis, vestibulum id turpis. Maecenas eget erat nisi. Ut lobortis elementum justo vitae egestas.
Integer posuere nisi id tortor commodo pharetra. Nullam sit amet quam erat. Ut eu ultrices est. Duis
facilisis nisl non metus sagittis vestibulum. Aenean vestibulum nulla condimentum velit interdum,
et congue urna mollis. In consectetur consectetur pellentesque. Vestibulum non ipsum congue,
aliquet lorem vel, viverra augue. Sed blandit ac urna in vehicula. Ut commodo vehicula tellus sit
amet porta.

Esto es una prueba Hs. Esto es otra prueba: Heyalquier cosaO
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Capitulo 1

Antecedentes

1.1. Anatomia

Pellentesque habitant morbi tristique senectus et netus et malesuada fames ac turpis egestas.
Morbi eget justo enim. Duis faucibus erat non pellentesque efficitur. Morbi pretium magna nisl,
at porta ligula tristique facilisis. Duis bibendum risus non vehicula malesuada. Morbi a lacus ex.
Nam vulputate porttitor nulla, eu pretium justo pellentesque nec. In tempus nunc massa, feugiat
rhoncus massa consequat mollis. Fusce id lacus eu nunc bibendum pellentesque [1].

Figura 1.1: Ventriculos y ubicacién del fluido cerebro espinal [2]

1.2. Bla

In hac habitasse platea dictumst. Mauris non sagittis erat. Nullam ullamcorper erat metus, ut
bibendum lorem egestas id. Nunc accumsan arcu pretium ante vestibulum, aliquam auctor turpis
tristique. Vivamus neque lorem, auctor non imperdiet at, venenatis sit amet arcu. Mauris sed ante
lacus. Etiam sit amet ipsum ut enim tincidunt lobortis.

1.2.1. bla

Fusce dapibus, eros sed blandit lacinia, quam mi faucibus dui, a facilisis libero metus sit amet
felis. Vestibulum bibendum nec sem sagittis rutrum. Vivamus porta, odio at dignissim posuere,
risus justo eleifend turpis, sed rutrum ante ipsum sed libero. Phasellus vel tortor faucibus, sodales
lacus eu, euismod enim. Morbi dignissim justo mauris, et tempor neque suscipit non. Praesent
tempor nulla ac dolor venenatis interdum [5].



CAPITULO 1. ANTECEDENTES
1.2. BLA

M = (esf;tzi(ff(ln)) (1.1)




Capitulo 2

Resultados

Los resultados del estudio de activaciones BOLD se muestran en la tabla 2.1.

Tabla 2.1: A
all al2 al3

a2l a22 a23
a3l a32 a33

bla bl bla bla bla bla bla bla bl bla bla bla bla bla bla bla bla bla bla bla bla bla bl bla bla bla
bla bla bla bl bla bla bla bla bla bla bla bla bla bla bla bla bla bl bla bla bla bla bla bla bl bla bla
bla bla bla bla bl bla bla bla bla bla bla bl bla bla bla bla bla bla bla bla bla bla bla
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Figura 2.1: Conexiones






Conclusion
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Apéndice A
Bla
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