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a, b Parámetros concernientes a la dimensión de la cintura del rayo.
d Diámetro de la partícula.
ex Error de seguimiento para la componente x.
ey Error de seguimiento para la componente y.
Ep Energía potencial.
Ec Energía cinética.

k1, k2 Ganancias.
kB Constante de Boltzman = 1.38× 10−23J/K.
m Masa de la partícula.
p0 Profundidad del pozo.
rT Radio de la trampa óptica.
T Temperatura absoluta.
x Posición en el eje x de la partícula.
y Posición en el eje y de la partícula.
β Coeficiente de amortiguamiento.
η Señal de ruido blanco.
λ Longitud de onda.

det( · ) Determinante de una matriz.
σM( · ) Función de saturación.
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V ( · ) Función candidata de Lyapunov.

� Designación para el fin de las pruebas.
f ′( · ) Primera derivada de la función f .
∀ Para todo.
∈ Pertenece a.
⊂ Subconjunto de.
→ Tiende a.
⇒ Implica.
‖x‖ Norma de x.

XVII



XVIII LISTA DE SÍMBOLOS

|a| Valor absoluto de a.
máx Máximo.

exp, e e = 2.71828.

Superíndices
˙ Primera derivada.
¨ Segunda derivada.

Acrónimos
ADN Ácido desoxirribonucleico.

CL Respuesta en lazo cerrado (CLose loop).
OP Respuesta en lazo abierto (OPen loop).
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SEM Microscopio electrónico de barrido.
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