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u(k) = BHz(R)w(2(k)) ~ alz(k))]
entonces

z(k+1) = Arz(k)+ mBlo(z(k)) + B(z(k)) B (2(k))[- FS22(k) — a(z(k)]]
+TAF Ky (k) — §(k)]
= (A, — 7BFQ,)2(k) + 1A K Ce(k)

de (3.13) tenemos que e(k) = A;e(k), por lo tanto
z(k+1) = (A — TBFQ,)z(k) + TA; ' KCA 'e(k)
Mediante la siguiente transformacién de coordenadas
a(k) = Q,2(k) (3.26)

se tiene que

o(k+1) = ,[(A, — TBFQ,)2(K) + TAF KCAS e (k)]
a partir de (3.26), z(k) queda definida como z(k) = £, (k), lo que resulta en

o(k+1) = Q{Ar —TBFQ) o(k) + 707 KON (k)]
= QA — TQ,BF)o(k) + 7,0, KCAL e (k)

recordando las propiedades de €2, (B.3), tenemos

olk+1) = (I+7pA—7pBF)o(k)+ mQ,0;' KCA; (k)
= (I +v{A—- BF}a(k) + Q2,0 ' KCA  e(k)
= Awo(k) 4 TRAYKCA, (k)

donde v, = 7p (véase (3.6)) y Ac = I +7.{A — BF} (ver declaracién B.1, anexo B)

3.5.1 Anaslisis de Estabilidad

A continuacion, presentamos un analisis de estabilidad para el observador. De modo que
definimos la siguiente funcién de Lyapunov

V{a(k)) = T (K)Po(k) (3.27)



