57

Ahora, el sistema (3.31) bajo la accién de la ley de control {3.35) nos lleva al sistema

en lazo cerrado .
2(k+1) = fr(z(k),0) + pr(2(k), Zres () (3.37)

donde

F(2(k),0) = Frl@(k)) + Grlz(k)) [STG (k)] [#ST (k) — STF:(w(k))]

Pr(x(k), Tres(k)) = Gr(z(k)) [STgf(z:(k))] - [STxfﬂf(k"' 1) - ﬁSTmref(k)]

Es claro que el sistema en lazo cerrado (3.37) puede verse como un sistema con una,
parte sin efecto de perturbaciones representada por f(x(k),0) y una parte perturbada
dada por p,(z(k), Tes(k))-

Ademds, de las cotas sobre las columnas de G, (z(k)) y la no singularidad de STG, (z(k)),
se puede concluir que la parte perturbada satisface la siguiente desigualdad

P (@ (), Zres (DI < Bl + Lolizrer ()] (3.38)

para z(k), Z,es (k) € By, donde I; y I son constantes positivas.
Ahora, considere las siguientes hipotesis para la parte del sistema perturbado

Hipdtesis 3.3 El punto de equilibrio del sistema z(k + 1) = f-(x(k),0), sistema que en
lo sucesivo llamaremos zeo(k + 1), es localmente exponencialmente estable.

Hipoétesis 3.4 Lo serial de referencia z,.5(k) es uniformemente ucotada y satisface
Nzres(B) < 13, para alguna constante positiva ls.

Por un teorema inverso de Lyapunov, la hipétesis 3.3 asegura la existencia de una
funcién de Lyapunov V(z(%), &£}, la cual satisface

alz®)|? < V(zk) < callz(®)* -
: : (3.39)
AVi(z(K)) = Vi(ze(k+1)) - V{z(k)) < —csl|z(k)?
para algunas constantes positivas ci, 2 y cs.
Entonces, la diferencia hacia adelante de la funcién AV (z{k)) a lo largo de las trayec-
torias del sistema en lazo cerrado estd dada por

AV(z(k)) = V(z(k+1)) — V(z(k))
= AVi(a(k)) + AVe(z(E)



