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Resumen  

En este artículo se introduce el modelado del control de gobierno de buques, tanto las 
técnicas lineales como las no lineales, planteándose en primer lugar las ecuaciones del 
movimiento obtenidas a partir de las leyes de Newton y desarrollando un modelo no lineal. 
A continuación se presentan diversos modelos lineales y lineales con adición de no 
linealidades, que son útiles en el diseño de reguladores.  
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