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(d). Estimación del parámetro interno: â (k). . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 44

5.8. Caso (b): Modos deslizantes con velocidad de cambio. . . . . . . . . . . . . . . . . . 45
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(c). Comparación de señales: y (k) , ŷ (k). . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 47
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