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Figura 3.2: Estimacion del estado

haciendo uso de (B.6) (ver anexo B) resulta

AV (e(k))) = €7 (k) (—7oLo ~ 1o(L — 7)"CTC) (k) + ﬁ—ieT(k)A?," FP,BY,+ "’2 1BV, p,

g2

y de manera similar a (3.8), puesto que v, € (0,1), se tiene que

{(L-7,) <1, (L—v)" <1, ol —7,)" <1 (3.16)
por lo tanto
AV(e(R) = —re (k}Pe(k) + gre” (R A FoBYo+ | BYo|lr,

= A, + AN BN, + T B,
Ahora, recordando las siguientes propiedades para. ¢l error de estimacion (3.11)
e(k) = Ag'e(k) = lle(®)li = 1A7" ()l <A MR < 6™lle()]  (3.17)
resulta que (véase hipétesis 3.1)
IBL,|| < byle(k)(] < 818" |le(k)I] (3.18)
y de (B.6) se tiene que

A’EPOAO ~F = —.TYOJ?O - 70(1 - 7o)nCTC
AZPOAO = (l - ’yo)PO - ’Yo(]' - 7o)nCTC

‘En esta parte del andlisis, por simplicidad utilizamos ¥, en lugar de ¥ (A e(k), u(k))




