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3.5 Esquema Control - Observador (Anilisis en Lazo
Cerrado)

A continuacién presentamos uno de los resultados principales de este capftulo, un andlisis
de estabilidad para el sistema completo (sistema - observador - control).
Despues de haber andlizado la estabilidad para:

1. Las trayectorias del sistera (3.1) bajo la accién la ley de control (3.9) (véase [1])

2. El error (3.11) en la estimacién de los estados del sistema (3.1) mediante el obser-
vador (3.9) (véase [19]}

Unimos los resultados de tal manera que la ley de control discreta por retroali-
mentacién de estado (3.9) se implementa mediante los estimados del observador (3.9)
al sistema, (3.1) (véase figura 3.3).

Asf, se establece el siguiente resultado.

Teorema 3.1 Pare el sistema no lineal en tiempo discreto descrito por (3.1)

z{k+1) = A;z{k)+7B{a(z(k)) + B(z{k))u(k)}
y = Cz(k) =z1(k)

bajo lo hipctesis 3.1, la ley de control por retroalimentacion del estado (3.9) basada en el
observador (3.9}

ulk) = B (z(k)lv(2(k)) ~ elz(k))]
2k+1) = Acz(k) +7Bla(2(k)) + B(z(k))ulk)] + 05" Kly(k) — §(k)]

hace que el origen del sistema {(z,2) = (0,0) en lazo cerrade sea uniformemente expo-

nencialmente estable.

Prueba

El teorema anterior se verifica si y solo sf el origen en la dindmica del error de estimacion
y del observador (e, z) = (0,0) es exponencialfnente estable. Y en vista de lo hecho en
los lemas 3.1 y 3.2, podemos concluir que sélo es necesario probrar que el origen de la
dindmica del observador bajo la accién de control, es decir

2(k +1) = Arz(k) + 7Bla(z(k)) + Blz(k))u(k)] + 785" K y(k) ~ §(K)]



