19

un andlisis similar al efectuado para la superficie de conmutacién anterior (2.19) nos lleva,
a un control en este caso dado por
-1
Uegi == 3 Si1Ti2

8:3C; E SL’ng,;jSEII(&L‘ﬁ — 3‘33‘1)
j=1

3
+ (si2 — si304) {—aii'm + b — cittis Z ©j3Bijsen(zn — 3"51)}
—

3 3
—8i3¢; Z zj3Bijsen(zi1 ~ x;1) {—Bimz‘s +d; Z % 53835 cos(z — le)}:l
F=1 =1
al igual que para la superficie de conmutacién anterior, el control de regulacién uy, se
obtiene de mauera directa, asf el controlador también en este caso, puede ser expresado
en términos de las mediciones de las variables locales como
1

= wcl {~Lisaa(zyn — x5) — Lisia®ia — Lisia (—aaZig + b — & Py,)

+s0Zi2 + 8i36iQe; + {82 — @) (—ittan + by — i Pe,) + 5is (—~eszis — dily,)}

parai= 1,2, yVYax € B,,.

Nota 2.4 Los coeficientes s;j j = 1,2,3 del controlador en modos deslizantes 1 (con la
superficie de conmutacion (2.19)) deben seleccionarse de tal menara que la hipdtesis 2.1
se satisfoga.

Nota 2.5 Observe que la superficie de conmutacion del controlador 2 (2.20),30lo difiere
de la seleccionada para el controlader 1 (2.19), en el término x5 — =3 por Zn . En este
caso, cuando s;1 son constantes posittvas, la superficie de conmutacion puede verse como
una ecuacion diferencial de segundo orden para el dngulo de potencia 8;, asegurando la
convergencia del dngulo de potencia a su valor de eguilibrio, cuando las trayectorias del
sistema permanecen sobre la superficie de conmutacion.

Nota 2.6 EI control equivalente u., puede verse como un control linealizante, considerando
le dindmice del sistema equivalente a la dindmica lineal

. * p = s
oz, ) = 5u&i1 + 820 + 813 Tu=10



