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1.1.2 El Paradigma del Péndulo . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2
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6.2 Controlador por Restricciones Holonómicas . . . . . . . . . . . . . . . . 58

7 Pruebas Experimentales: Controlador de Dos Relevadores 62
7.1 Linealización por Retroalimentación . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 62

8 Conclusiones 66

A Linealización Exacta: Condiciones Suficientes y Necesarias 69
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