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3.6.2 Diseno del Controlador

Un anslisis sencillo del sistems. (3.30) muestra que éste es linealizable mediante retroal-

imentacién de estado, por medio de un cambio de coordenadas (véase |31]) como el
siguiente
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Fl conirol auxiliar estd dado por v(x)
definidas como en {3.4), es decix

F = (02 i &3 c§)=(1 4 6 4)

Q, =

= —FQ,z, donde las matrices F y 2, estan

diag(p*, °, o2, p)
Entonces, el control resulta en
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