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y a partir de (3.13), e(k) queda definido como e(k) = A;'e(k), por lo que la ecuacién
anaterior resulta en
ek+1) = Agl(4r — TASTKCYA  Ye(k) + 7B (A e (k), u(k))]
= (ApA A — TKCAF (k) + 72 B, (Ag e(k), u(k))

Considerando las siguientes propiedades (ver (B.4), en anexo B)

AgA AT = I 4 10A, CAF! =60, ApB = eTl'fB

e(k + 1) se reduce a
ek+1) = ({+7104—-10KC)e(k) t3 BIIJO(A Lelk), u(k))
(I +70{A - KC}e(k)+ E;B\I',,(A;ls(k), u(k))

definiendo
Yo = T8 (3.14)

y puesto que -+ v,(A - KC) = A, (ver declaracién B.2, anexo B), se tiene que

e(k+1)= Aos(k)+ B‘DO(A Ye(k), u(k))

3.4.1 Andlisis de Estabilidad (sistema - observador)

A continuacion, se presenta un anilisis de estabilidad para el sistema en lazo cerrado
{(sistema. (3.1) y observador (3.9)) con €l fin de mostrar la convergencia del error de
estimacion (3.11) (véase figura 3.2). Para ello se considera la siguiente funcién candidata
de Lyapunov

V() =T (WPelk) (3.15)

la cual resultaen * ¢

AV(e(k)) = [os(k)+ BII'] [ (k) + qu] £T (k) Poc(K)

e (k) AT P, A e(k) +om T (k)AL P, BT, + EEIDTBTP Aqe(k)

I

+ SHWE‘BTP o g B0 - eT (k) Pe(k)

ef (k) (ATP,A, - ~ Poe(k) + o= 27 eT(k)ATP,BY, + —
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