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Por otro lado, el control ux; resulta en

uy, = — [gg;gi(w>] " Liwoita,)

L.
—i {sa(zun — 2f1) + six(wiz — ) + s13(x3 — T3) }

donde Li(z) = L; = constante. Finalmente, el control compuesto estd dado por

s -
43 i

3
1 -
u = —— {3i1$i2 + 5i2 (—G&&‘iz +bi — Gz Z xj3Bizsen(za — Sﬂjl))

3
+843 (—e,—scis -+ d;‘ Z&?ng{j oos(:c,-l —_ :L‘J'l))

=1
+ L; (sa(za — 231) + e — k) + si(zs — 25)) }

Asi, el sistema de potencia multimaquinas puede ser estabilizado alrededor de un

punto de equilibrio mediante la signiente retroalimentacién

1
W= - {suZo + s (—amin + b — Py, + si3 (—emi3 — dily,)

+L; (81 (e — 93;‘1) + Siazip + sz — 25))}

donde %, =0 )
Observe que el control es expresado s6lo en términos de las mediciones de las variables

locales, lo que nos lleva a un esquema de conirol completamente descentralizado.

Control 2

Ahora, consideremos la siguiente superficie de conmutacién no lineal dada por
0,(z,2") = sufa + spa + sy para i=1,2
donde & = zy — &}, por lo tanto para esta nueva superficie de conmutacion se tiene
o(z,2*) = salzy—zh) + sizn

. ] _ (2.20)
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