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Estados

Sistema de orden n, r entradas {u1, u2 ... Ur},
m salidas, {y1, y2 ... Ym}

n variables de estado, {x1, x2 ... xn}
Ecuación de estados:
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Estados
En forma vectorial:

Sistemas lineales:

Sistemas lineales invariantes en el tiempo:
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Modelado en el Espacio de 
Estados

Sistemas l.i.t de orden n sin términos derivativos en 
la entrada:

Modelo en el espacio de estados:

ubyayayayay nn
nnn

01
)2(

2
)1(

1
)( ... =+++++ −

−− &

)1(

3

2

1

...
−=

=
=
=

n
n yx

yx
yx
yx

&&

&























−−−−

=

−− 121 ...
1...000
...............
0...100
0...010

A

aaaa nnn






















=

0

0
...
0
0

b

B

[ ]0...001=C [ ]0=D

Te
m

a 
I: 

In
tr

od
uc

ci
ón

 a
 lo

s 
Si

st
em

as
 d

e 
C

on
tr

ol

Control
Modelado en el Espacio de 
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Sistemas l.i.t de orden n con términos derivativos en 
la entrada:

Modelo en el espacio de estados:
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Modelado en el Espacio de 
Estados

Ejemplo: Sistema l.i.t de orden 2 con términos 
derivativos en la entrada:

Modelo en el espacio de estados:
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