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Resumen

En esta charla propondremos una nueva propiedad de controlabilidad para sistemas de con-
trol lineal no auténomos en dimensiéon finita: la controlabilidad completa no uniforme. Para
conseguirlo, comenzaremos haciendo un recorrido por los conceptos cléasicos de controlabilidad
completa y controlabilidad completa uniforme en el marco no auténomo, ademés de identificar
la condicion de Kalman como una piedra angular en esta teoria, ya que permite abrir el camino
a esta nueva definicion a partir de su conexioén con el concepto de crecimiento acotado no uni-
forme por medio de un ejemplo. Adicionalmente, se mostrara un resultado que relaciona este
nuevo concepto de controlabilidad con una propiedad de estabilizabilidad via retroalimentacion
de entrada de sistemas de control lineales no auténomos, que se adapta al contexto no uniforme
del trabajo [1].
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