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Las propiedades de estabilidad de o(z —z*) en (2.10} pueden ser estudiadas por medio
de la funcién candidata de Lyapunov

Viz—a") = %O‘T(‘J} — 2oz — z*)

cuya derivada a lo largo de (2.10) satisface

If

Viz —z%) % [{—L(:r)a(:r — W o(z — 2*) + 67 (z ~ z*) {—L(z)o(z — :1:*)}]
= —ol(z—a2*)L(z)o(z—2) <0 Vz,2°€ B,

[o que asegura. la existencia de un modo deslizante.

Nota 2.1 Un andlisis directo de la ecuacidn diferencial (2.18) muestra que las trayecto-
rigs del sistema alcanzan lo superficie de conmutacion esintsticamente, pues la solucion

para esta ecuacion estd dada por

oz —z*) = e H g (z () — %) Vit

es decir
tﬁlewa(x {t)—z*)=0

Nota 2.2 Ademds, resulta sencillo verificar que la condicion de alcanzabilided [18] se

satisface para esta seleccion de uy (2.9), de (2.10) se tiene
oz~ 2")'6 = —o(z — ") L(z)o(z - £7)
por lo que o(x — x*)T6 siempre es negativo, es decir o(x — z*)To < 0F

Basado en el control en modos deslizantes descrito antes, €] control resultante estd
dado por

7

u=- |2 {3“f(a§_) + Lz)o(o - w*)] (2.11)

Cuando el control compuesto (2.11) es aplicado al sistema (2.5), se obtiene el siguiente

sistema en lazo cerrado
&= fo(z,z*) + p(z, %) (2.12)

2Recuerde que para el calculo de uy, o (z — %) # 0




