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y a partir de (3.11), z(k) se define como z(k) = e(k) + z(k), por lo que la dindmica del
error queda expresada como

e(b+1) = (A —7A7KC)e(k)
+7Blafe(k) + z(k)) — alz(k)) + {B(e(k) + x(k)) — Sz (k) }ulk)]
Adems, definiendo el siguiente término
Vo (e(k), ulk)) = ale(k) + z(k)) — alz(k)) + {B(e(k) + z(k)) — Bla(k))}ulk),
finalmente se tiene |
ek + 1) = (Ay — 70 K C)e(k) + BV, (e(k), u(k)) (3.12)

Hipétesis 3.1 La funcidn U,(e(k),u(k)) a lo largo de las trayectorias de (3.1) y (3.12),
bajo la accidn de una entrada de control admisible u(k) satisface

| B, (e(k), w(k))]| < bale(k)]|

Nota 3.1 Observe gue la hipslesis anterior se salisface si, para cada conjunto compacto
X y definiendo U, = {u € R* : u = B Hx(k)p(x(k)) — a(z(k))],z € X}, existe una
constoante by > 0 tal que | BY,(e(k), u(k))|| < hille(k)|l, =(k) € X y u(k) € U, para todo
T € {0, Tax) ¥ para todo k> ky >0

Lema 3.2 [19] Asuma que el sistema (3.1) satisface la hipétesis 8.1. Entonces existen
Tmax > 0 suficientemente pequesio y O > 0 suﬁciéntemeﬁte grande tal que el error de
estimacion {3.12) es globalmente uniformemente emponeﬁcialmente estable con A, pro-
porcional a 7 € (0, Tyax) para todo 0 > Ouin ol que OpinTmax € (0,1)

Prueba

Definiendo la siguiente transformacién de coordenadas
£(k) = Age(k) (3.13)
la, dindmica del error se representa en las nmevas coordenadas como

e(k+1) = Age(k+1)
= Agf(Ar — TAFKC)e(k) + 7BYo(e(k), ulk))]



