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por lo tanto _1
o == [G2ate)] [ 210 @)

donde la matriz [0c/0z]g(z) se asume no singular V z,z* € B,.

Para completar el disefic de control tenemos
U = Uey +uy (28)

donde ue; (2.7), actua cuando el sistema estd restringido a o(z — 2*) = 0, mientras
que uy (control de regulacion) cuando o(z — z*) # 0. Consideremos nuevamente un
anglisis similar al efectuado para la deduccién del control equivalente del sistema (2.5),
sin embargo ahora, bajo la accién de control {2.8), es decir

507 .
| 9]
9]
= |52 | V@) +9(0) fueg + )]
Ed o

= | 3. | /@) + g(2)ues} + [§E] 9(2)un

ahora trabajamos fuera de la superficie de conmutacion, es decir o(x — z*) # 0, en este

caso el control equivalente no actua, de lo que se tiene

b= [%] o(w)un

Por lo tanto, si ux se selecciona como

wy == | G20(0)| Liaote -+ 29)

donde L(z) es una matriz definida positiva (de dimensién r X 7) cuyos componentes son
funciones no lineales reales acotadas y C° de =, tales que | L(z)|| < p, ¥ z € B, para una
constante p > 0. Para & se tiene

o = 2 o) (- [ 2| Lioto - o)
o (-] )

(2.10)
= —L(z)o(z —z*)

ecuacién que describe el movimiento del sistema fuera de o{x — z*) =0



