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se sigue que
ST AV(ER) < -8m Y lle(®)lE,
E=kqy k=ko

Sin embargo, para la primera sumatoria se tiene °

S AV(ER) = AV(e(ko) + AVl + 1)) + AVie(ho +2) + -

o = V{e(ko +1)) — V(e(ko)) + V(e(ko + 2)) — Vi{e(ko + 1))
+V{e(ko+3)) — Vielko +2)) + -
= —V(elk)) + V(e(e0))
es decir ° -
Vel < 3 aVi) (3.24)

de lo que resulta

—Vieko) < —67 Y (B,
: Z

53 e®)3, < Vie(ko)

k=ko
de la definicién para la funcién de Lyapunov dada en (3.15) evaluando en k = ko

7> lle(k)z,
k=ko

[FAN

lle(ko) 12,

Sl < sleCall, (3.25)
k=ko

oo 1/2
(zus(k)u%o) < %"E(%)H&

b=k
hecho del que concluimos que el error de estimacion est4 acotado (siguiendo un desarrollo
similar al efectuado en (3.22)-(3.23)).

Ahora analizaremos la dindmica del observador propuesto (3.9) bajo la accién de la
ley de control (3.9) en términos de los estimados, es decir

2k+1) = Az(k) +7Blo(2(k) + Alz(k)u(k)] + rA7 K(y(k) — §(k)]

3Tscribimos V(e(c0)), haciendo un abuso en la notacién
SRecuerde que por definicién, todas las funciones candidatas de Lyapunov son positivas




