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Figura 3.3: Estimacién del estado

es (globalmente) uniformemente exponencialmente estable,

Para probar esto ltimo hacemos uso del lema B.1 (véase anexo B).

Por lo tanto, procedemos a calcular las cotas segiin (B.7) para & = (e, 2), € Inici-
amos con ||ef|. Del lema 3.2 (3.15 y 3.21) y la definicién 3.1 se sigue que [ls{k)||n <
le(ko)l|p,e=?7**), es decir |le(k) iz, < lie(ko)llz,, ¥ por lo tanto de (3.15)

1 Boe(E)llz, < (|Aselko)llx
(3.22)

Vel (k) AsPoddoe(k) < \/€T (ko) DNoPalrge(ko)
puesto que Ay ¢s una matriz diagonal (véase (3.10)). Ademés si P, = AgP, Ay, resulta

VEH Prek) < /e (ko) Pre(ko)

le(®)llz < lielko)llz;

finalmente por equivalencia en norma |27, 24|, tenemos

lle(®)l < aslle(ko)l| (3.23)

donde a4 es upa constante positiva.

También del mismo lema. se observa que AV(e(k)) < —7r6V(c(k)) (3.20), entonces
evaluando 1a sumatoria desde ky hasta infinito en ambos lados de AV (e(k)) < —67)|e(k)|%,,



