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2.5.2. Estabilidad del control predictivo con modelos lineales y

restricciones convexas . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 37
2.5.3. Estabilidad del control predictivo de sistemas afines a

tramos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 39
2.5.4. Teoŕıa de conjuntos invariantes . . . . . . . . . . . . . . 39

2.6. Operaciones con poliedros . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 42
2.6.1. Envolvente convexa . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 43
2.6.2. Minimización del número de elementos en poliedros no

convexos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 44
2.7. Factibilidad de sistemas de ecuaciones y desigualdades . . . . . 46

2.7.1. Sistemas lineales . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 46

xiii
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