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deslizante y la convergencia sobre M, la cual en el caso de sistemas en {iempo

discreto, puede ser enunciada como (véase {13])

lfo(k+ DIl < la(&)] (3.33)

Con ese fin, la superficie se selecciona de la siguiente manera,
F(k+1) = §ST(x(k) — zyep(k)) = 75 (k) (3.34)

donde 0 < # < 1 es un escalar. Es claro que esta seleccion satisface la condicion de
alcanzabilidad (3.33), es decir

6+ D < )|
Allatel < a®
Entonces, el control de regulacidn se disena como
un (k) = [S7G-(= (k)] [AST (2 (k) — Tres (k)]
Finalmente, la ley de control esta dada por

(k) = ) + (¥ (3.35)

3.7.1 Ana4lisis de Estabilidad (sistema - control mediante modos

deslizantes)

Ahora, hacemos un anilisis de las propiedades de (k) = 0 dada por (3.34) mediante €l
estudio de la siguiente funcién de Lyapunov

V(e(k)) = 5" (k)a (k)

de lo que se sigue

!

V(Ek+1) = (7)) (75k))
7V (5(k))

=" (#)"V (GO)

por lo tanto
Jim V(a(k+1)) ~ 0



