v VY Gistema | )
| x

Control
uix)

|

Figura 3.1: Ley de control mediante retroalimentacién de estado

3.3.1 Analisis de Estabilidad (sistema - control)

A continuacién, se pr&;énta un andlisis de estabilidad para el sistema en lazo cerrado
(sistema (3.1} con control (3.9)) (véase figura 3.1), para ello se considera la siguiente
funcién candidata de Lyapunov

V(n(k)) = 0" (k) Penp(k) (3.7)
entonces resulta

77 (k+ 1)Pen(k + 1) — 77 (k) Pen(k)
= [An(&)]" P[Acn(k)] — 0 (k) Pay(k)
= 7" (k)(ATP.Ac — P.jy(k)

AV (n(k))

|

haciendo uso de (B.5) {véase anexo B), se tiene
AV (1(8)) = ~117 () an(l) 1.1 — " (97 P ()
puesto gue 5, € (0, 1) (ver declaracién B.1), entonces |
I-7)<1l =2(0-7)"<1l =71-1)"<l1 (3:8)
por lo tanto

AV(n(k)) < —va (k)Pap(k)
<~ V{n(k))



