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2.1.1. Modelo teórico . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 13

2.1.2. Comprobación experimental cualitativa . . . . . . . . . . . . . . 15

2.1.3. Modelo en Simulink R© . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 17

2.2. Lastre de volumen variable . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 20

2.2.1. Descripción del sistema . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 20

2.2.2. Centro de masa . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 21

ii
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