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Por otro lado, se presenta un anilisis sobre la validez y el efecto en la estabilidad
del sistema, cuando los algoritmos de estimacién del estado son desarrollados a partir de
sistlemas discretos aproximados (en este caso discretizacién tipo Euler), andlisis comun-

mente denominado estimacidn préctica.

3.2 Descripcion del Problema

La clase de sistemas no lineales que consideraremos en esta tesis, es la descrita mediante
una discretizacién tipo Euler expresada de la siguiente manera !

w(k+1) = Az(k)+7B{a(z(k)) + B(z(k))ulk)}

y = Calk)=m(k) (3.1)
donde
1 7 0 0 1 0 0
Tl el ToTe, el 0
Ar=(I+74)= A= B=
0o 0 - 7 0o 0 "-. 1 :
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asumimos ademads que B(m(k)) #0 Vazk)eR*VEkeZ.

Ahora nuestro interés se centra en el estudio de un observador ,ciue permita la imple-
mentacién de una ley de control, tal que las trayectorias del sistema (3.1) bajo la accién
de esta ley de control sean estables. O dicho de manera més formal, en ¢l estudio de un
esquema control-ohservador tal que la signiente propiedad para el sistema en lazo cerrado
se preserve.

Definicién 3.1 (Estabilidad Exponencial Uniforme) [30] Decimos que el sistema
disereto £(k+1) = Fy(k,£(k)), sujeto a la condicidn inicial £(ko) = &, es uniformemente
exponencialmente estable, si existen constantes a1,02,Tmax > 0 tal que pare cada 7 €

(0, Tmax) ¥ Ar > 0, las siguientes relaciones se satisfacen

ol a1 = [IER) < aglléolle™ **) VvV k>ko >0 (3.2)

12 euter (k) deberia ser la notacion adecuada para la discretizacién tipo Euler de 2(t) Pero, por sim-
plicidad utilizamos z(k)




