22

donde

OH,
i = — 72 T £
Uy .f HA Bz;

3
= —f; ( ZB’J [xﬁ cos(zy —zh) — z3g cos(wfy — _ﬂ)] + % :t:,g i3))

j=1

= f {Id. dtib';a + = d; (dz Z B,&..’E i3 COS( ) 6%'7"13) }

i=1

i 1
= —f {Lg + %-’Bia - Eﬂi}

donde u; = e;x3; — d; E Tj3By; cos(xfy — z5h)-
i=1

Ahora, usando E,, = E} + (X, — X}, o) 1 q,, = (X4 — X3)/T}. vy e = 1/T},, se sigue
1

quea=m.

Finalmente, el controlador puede ser expresado sélo en términos de las variables
locales medibles

_ 1 1_
o = a1

> £ ~ f Qe;Xd;
T - Xa) (Vt' Vi )

X
donde® E, =V;, + —Qe‘Tﬁi.
t.

Como consecuencia, se tiene un controlador por retroalimentacién de salida descen-
tralizado.

Nota 2.7 El sistema de control Homilioniono (2.22) puede estabilizarse alrededor del
punto de equilibrio usando diferentes técnicas de control, por ejemplo Hy 0 controladores
mediante funciones de Lyapunov (control LgV ). Ademds, un controlador por retroalimen-

tacion de salida saturada ha sido porpuesto en [51] a partir de la representacién Hamil-
toniana (2.22).

*Véase [51] para esta definicion de Eq,



