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Controlabilidad de sistemas lineales mediante el criterio de Kalman.

El presente trabajo se centra en el estudio de la controlabilidad de sistemas lineales gobernados por

ecuaciones diferenciales ordinarias. La controlabilidad es una propiedad fundamental que determina si

un sistema dinámico puede ser llevado desde un estado inicial arbitrario hasta un estado �nal deseado

en un tiempo �nito mediante controles adecuados. El criterio algebraico de Kalman establece una

condición necesaria y su�ciente para que un sistema lineal sea controlable.

En este proyecto se estudiará la teoría básica de controlabilidad, se veri�cará la propiedad en dis-

tintos modelos dinámicos y se diseñarán estrategias de control. Como aplicación, se propone analizar

un modelo simpli�cado de dron, veri�cando la controlabilidad del sistema y analizando además un

controlador de tipo feedback.
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