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Resumen 

Los sistemas subactuados pendulares constituyen plataformas experimentales 

completas e interesantes en la ingeniería de control no lineal, el entendimiento de 

este tipo de sistemas facilita el análisis y diseño de controladores de sistemas más 

complejos basados en sistemas pendulares subactuados. En este artículo se 

presenta un robot de dos grados de libertad (2GDL) del tipo subactuado, 

denominado péndulo axial, del cual no se encontró su modelo dinámico en la 

literatura consultada. Para el estudio del péndulo axial, se realiza el diseño del 

mecanismo, así como la obtención de los parámetros físicos obtenidos mediante 

el software SolidWorks. Posteriormente, se obtiene su modelo dinámico mediante 

la formulación de Euler Lagrange, que junto con los parámetros del sistema 

permite simular el modelo y la experimentación del sistema real. Se presentan 

algunas simulaciones que ayudan a validar el modelo dinámico obtenido. 
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