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Índice de tablas xvii

Resumen xix

Abstract xxi

Agradecimientos xxiii

1. Introducción 1

2. Conceptos Preliminares 5

2.1. Representación en Variables de Estados . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5

2.2. Propiedades de los Sistemas en Variables de Estados . . . . . . . . . . 7

2.3. Control en Variables de Estados . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 9

2.4. Control en Tiempo Discreto . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 11
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3.1. Modelado Matemático . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 17

3.1.1. Puntos de Equilibrio del Sistema . . . . . . . . . . . . . . . . . 23

3.1.2. Modelo Lineal . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 24

3.1.3. Estabilidad de Lyapunov . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 26

3.1.4. Análisis Aproximado de la Sensibilidad de los Autovalores . . . 27

3.2. Diseño, Fabricación e Implementación . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 28
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