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PROGRAMA:

Control de estructura variable,

Cbservadores no Iineales tipo Luenberger.

Observadores no lineales "Sliding Mode ',

Fundamentacifn de la teorfa de Sistemas.

Estabilizacifn adaptiva y robusta de sistemas en tiempo discreto,
Desarrollos en series de Sistemas no lineales Yy aproximaciones bilineales,
Transformada discreta "Wavelet',
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