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1.

Introduccion

a) Introducciéon
b) Ejemplos de sistemas no lineales
c) Sistemas de segundo orden

d) Ciclos limites

2. Propiedades fundamentales

a) Preliminares
b) Existencia y unicidad

c) Dependencia continua respecto a condi-
ciones iniciales y pardmetros

d) diferenciabilidad de la solucién y ecuacio-
nes de sensibilidad

e) principio de comparacion
Estabilidad segiin Lyapunov: sistemas estacio-
narios

a) Elteorema de estabilidad de Lyapunov

b) El principio de invariancia

c) Region de atracciéon

d) Sistemas lineales y linealizaciéon
Estabilidad segiin Lyapunov: sistemas inesta-
cionarios

a) El teorema de estabilidad de Lyapunov

b) Teoremas conversos

¢) Teoremas de invariacia
Estabilidad de sistemas perturbados

a) Perturbacién de un punto de equilibrio ex-
ponencialmente estable
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b) Perturbacién de un punto de equilibrio
uniformemente asintéticamente estable

¢) Estabilidad entrada-estado
Estabilidad entrada-salida

a) Estabilidad L
b) Estabilidad L de modelos de estado

Analisis de sistemas realimentados

a) Estabilidad absoluta

b) Ganancia L,

c) Teorema de la pequefia ganancia

d) Pasividad

e) Elmétodo de la funcién descriptiva
Control en realimentacién

a) Problemas de control

b) Disefio via linealizacién

c) Compensacion de saturacion

d) Control por ganancia tabulada

Linealizacién exacta por realimentaciéon

a) Linealizacién entrada-estado

b) Linealizacién entrada-salida

c) Estabilizacién por realimentacién de esta-
dos

Disefios basados en funciones de Lyapunov

a) Backstepping

b) Control por modos deslizantes



