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st ademds {3.2) se satisface para toda £ € R™, entonces decimos que el origen del sistema

es globalmente uniformemente exponencialmente estable

La definicién anterior resulta muy ttil para sistemas en tiempo disctreto puesto que
impone un limite a los sobreimpulsos {overshoots), el cual es uniforme con respecto a las
condiciones iniciales y el tiempo de muestreo. Mds atin, en el caso particular cuando A; es
proporcional a 7, esta propiedad (3.2) garantiza que el modelo en tiempo discreto ezacio
es (globalmente) asintéticamente practicamente estable, esto significa que las soluciones
tienden a una vecindad arbitrariamente pequena cuyo tamano es independiente de 7 y
puede hacerse tan pequeiia conforme Thay disminuye.

Con relacién a lo anterior, sugerimos se vea [39] en donde el autor da una definicién
mds detallada, estableciendo estabilidad asintética préactica para sistemas no lineales en
tiempo discreto ezactos a partir de la estabilidad asint6tica uniforme practica de sistemas
en tiempo discerto aproq:imados.

Por otro lado, con el objeto de poner a disposicién del lector los antecedentes necesar-
ios para, el estudio de estabilidad que se efectuard, presentamos nuevamente los resultados
reportados en [1, 19] referentes a la implementacién de una ley de control y un algoritmo
de estimacién, ambos en tiempo discreto. Presentamos ademss las pruebas de ambos

resultados buscando un poco més de claridad en la exposicién de los mismos.

3.3 Ley de Control Linealizante

Para el sistema no lineal en tiempo discreto (3.1), la ley de control propuesta para

estabilizar las trayectorias del sistema estd dada por

u(k) = 7 (z(k))[v(z(k)) — o(z(k))] (3.3)
donde 3
'v(:c(k)] = —FQuz(k)
Q ='diag(p" Pt p) para p>1 (3.4)
7!
F = (02 O,:.l,, C;:g ) con C.,i::'(;_—wﬁ

2Véase la seccién B.1 del anexo B, para una explicacién mas detallada sobre esta definicion
3En las siguientes expresiones n denota el orden del sistema



