Figura 2.1: Control de regulacién

El control basado en modos deslizantes para el sistema (2.5), lo disefiamos como sigue.
Consideremos la siguiente superficie de conmutacién no lineal de dimensién n—r, definida
por

ol —z") = (0,(z — 2%, ..,0,(x —z*))T =0 (2.6)
donde x* es el punto de equilibrio y cada funcién o; : B, X B, - R, i=1,...,r, es una
funcién C?! tal que o;(0) = 0.

El método de control equivalente (véase [13, 48]) es utilizado para determinar el

movimiento del sistema restringido a la superficie de conmmutaciéon a(z — z*) = 0. La

existencia de un modo deslizante implica que se satisfaga
1. #{z(l)) =0
2.0(x(t)=0Vt>t
Asi, de la regla de la cadena para sigma se tiene
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