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Com o avango no desenvolvimento e utilizacdo de veiculos e robds auto-
equilibrantes, faz-se necessario a investigacéo de controladores capazes de atender
os diversos desafios relacionados a utilizagdo desses sistemas. Neste trabalho foi
estudado o controle de equilibrio e posicdo de um robd auto-equilibrante de duas
rodas. O interesse particular nesta aplicacdo vem da sua estrutura e da riqueza de
sua dinamica fisica. Por ser um problema complexo e nao trivial ha grande interesse
em avaliar os controladores inteligentes. A primeira parte da dissertacdo aborda o
desenvolvimento de um controle classico do tipo PID, para em seguida ser
comparado com a implementacdo de dois tipos de controladores inteligentes: On-
line Neuro Fuzzy Control (ONFC) e Proportional-Integral-Derivative Neural-Network
(PID-NN). Também ¢é apresentada a implementacdo dos controladores em uma
plataforma de hardware, utilizando o kit LEGO Mindstorm, e numa plataforma de
simulacao utilizando o MATLAB-Simulink. Em seguida, dois estudos de casos sao
desenvolvidos visando comparar o desempenho dos controladores. O primeiro caso
avalia o controle de equilibrio e posicado do rob6 auto-equilibrante de duas rodas
sobre um terreno plano tendo como interesse observar o desempenho intrinseco do
sistema sob auséncia de fatores externos. O segundo caso estuda o controle de
equilibrio e posi¢cao do robd em terrenos irregulares visando investigar a resposta do
sistema sob influéncia de condigdes adversas em seu ambiente. Finalmente, o
desempenho de cada um dos controladores desenvolvidos € discutido, verificando-
se resultados competitivos no controle do robé auto-equilibrante de duas rodas.
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