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Ademds, para la funcién de Lyapunov (3.7) se tiene AV (n(k)) = V(7(k+1)) vV (n(¥)),
por lo tanto

Vin(k+1)-Vink)) < —V(nk)
Vin(k+1)) . < V(n(k)) — 7V (n(k))
< (1 =7V (n(k))

lo que finalmente resulta en

Vin(k+1)) < (1-4)"V (n(ko))

O

Con ello concluimos estabilidad exponencial para las trayeciorias del sistema (3.1)
bajo la accién de ley de control linealizante (3.9).

3.4 Estimacion del Estado

Ahora, se presenta el observador discreto para la clase de sistemas (3.1) reportado en [19]

2k +1) = Ara(k) + TBla(2(k)) + BB (k)] + 85 Kly(k) — 9(k)] (3.9)

donde
Ay = diag(% x ein) para 0>1
K 1 ot 2 CP n! (3.10
—CO(C,R On Cn) con n=m . )
y el término 7A; 1K representa la ganancia del observador.
Si definimos el error de estimacidn en este caso coma
e(k) = z(k) — z(k) (3.11)

entonces, la dindmica del error resulta en

e(b+1) = Arz(k) +7Blo(z(k)) + Bl=(k) (k)] + A7 K {y(K) — §(k)]
- ~lAw(k) + Bla(e(6)}+ Ba®)uk)}]
e(k+1) = Ar(z(k) = (k) + TBle(z(k)) — ez (k) + {B(z(K)) ~ Bla(k))Julk)]
+rAF K Cla(k) — 2(E))
= (4, - TAF7'KC)e(k) + TBlof2(K)) — e((k)) + {B(2(k)) — B (R }u(k)]



