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3.7 Control Mediante Modos Deslizantes

A continuacién, retomando el trabajo desarrollado en [34] se presenta un control basado
en la técnica de modos deslizantes. El objetivo que se persigue es el disefio de una ley de
control asintéticamente estable que asegure un movimiento deslizante sobre un espacio
M CR” de dimensién n — m [48].

Considere para ello la signiente dindmica no lineal en tiempo discreto

z{k+1)
Y

I

Fr(z(k)) + Gr(z(k)Julk)
Cz(k) = z,(k) (3.31)

El objetivo de la estrategia de control en modos deslizantes es dirigir los estados del
sistema a una superﬁce M de dimensién n — m, y mantener ¢l movimiento sucesivo de
las trayectorias sobre M, tal que kIEED z(k) = 0.

Con este objetivo, se disefla un conirol en modos deslizantes a partir de la siguiente

superficie de conmutacidn
5{k) = 57 (a(k) - Tres () (3:32)

donde & es un vector & = col ( S1 & - S ) Y Tref(k + 1) = z,er(k) s una sefial
de referencia constante. Se supone ademss que STG(z(k)) es invertible.

Nota 3.2 Fl sistema (3.1) puede ser ezpresado como (3.31) haciendo F-{x(k)) = Arz(k)+
TBa(z(k)) y G-(x(k)) = rBA(z(k)).

Nota 3.3 Es clare que ezisten otras posibilidudes para definir la superficie de conmutacion
(3.32), la eleccién depende del objetivo de control. .

El control propuesto se disena en 2 etapas.

1. Disefiamos un conirol equivalente u.y(k) para las trayectorias del sistema, cuando
el movimiento de estas es restringido a permanecer en la superficie de conmutacién
o(k+1) = 0. El cual est4 dado por [48]

us(k) = [8TG, (3(k))] ™ [STF: (2(k)) — ST res(k + 1))

2. Agregamos un control de regulacion uy tal que se satisfaga la condicién de al-
canzabilidad, condicién necesaria y suficiente para asegurar tanto el movimiento



