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1- سيستم مخزن با معادلات زير بيان مي‌گردد:
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كه 
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نقطه ميزان مطلوب است. فرض كنيد 
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 به ترتيب مدلهاي نامي 
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 باشند و ثابت‌هاي غير منفي 
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 چنان وجود داشته باشند كه :
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به كمك روش مد لغزشي (
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)كنترل مقاوم پسخور حالت چنان طرح كنيد كه تضمين نمايد همه متغيرهاي حالت كراندارند و با افزايش 
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 به سمت صفر ميل كند.

2-  سيستم زير مفروض است: 
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كه 
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كنترل فيدبك حالت مد لغزشي را چنان طرح كنيد كه 
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سيگنال مرجع 
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 را دنبال نماييد. فرض نماييد 
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پيوسته و كراندارند.

3- معادله 
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است.) را در نظر بگيريد كه در آن
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 ثابت و 
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 كه 
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 عدد معلوم و مثبتي است. دو طرف معادله را بر 
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 تقسيم كنيد و شرايط لغزش را به صورت زير بنويسيد:
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با حضور نامعيني در 
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 كنترلري طراخي كنيد كه شرايط فوق را ارضا كند.

4- براي سيستم 
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كنترلري طراحي كنيد كه مسير دلخواه 
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 را رديابي كند. فرض كنيد 
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 و 
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معلوم و 
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 توابع وابسته به زمان هستند كه در شرط زير صدق ميكنند:
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معادلات كامل كنترلر را بنويسيد و نتايج طراحي را با شبيه‌سازي نشان دهيد. ( ابتدا بوسيله مشتق‌گيري از معادله اول  سيستم را خطي سازي فيدبك كنيد. )
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