
افزایش برای سریع ترمینال لغزشͬ مد روش از (٢٠١٢ ،al. et Zhang) مرجع در
شده داده نشان مقاله این در است. شده استفاده تعادل نقطه به ها حالت همͽرایی سرعت
همچنین و خود تعادل نقطه به محدود زمان در سیستم های حالت رساندن برای که است
استفاده توان مͬ سریع ترمینال لغزشͬ مد روش از کنترلͬ سیͽنال بودن تکین غیر تضمین
برای روش این پیوسته تقریب و اول مرتبه لغزشͬ مد کنترل از همچنین مقاله این در کرد.

است. شده استفاده هدایت قانون طراحͬ
سیستم ͷی کنترل برای کسری مرتبه لغزشͬ مد کنترل از (٢٠١٣ ،al. et Yan) مرجع
لغزش سطح از کننده کنترل دقت و عملͺرد افزایش برای که است کرده استفاده خطͬ غیر
مرتبه لغزشͬ مد حوزه در جدیدی الͽوریتم مقاله این در است. شده استفاده کسری مرتبه
مͬ تضمین را نامعین و خطͬ غیر های سیستم از ای دسته پایداری که است شده ارائه بالا
لیاپانوف روش به و تحلیلͬ بصورت نامعینͬ حضور در الͽوریتم این در پایداری اثبات کند.
مورد بعدی دو هدایت قانون طراحͬ برای پیشنهادی الͽوریتم این است. گرفته صورت

است. گرفته قرار استفاده
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