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3.8.3 Diseno del Observador

Considerando nuevamente el cambio de variable (3.44), el sistema (3.43) mediante la
discretizacion tipo Euler adquiere la forma

z(k+1) = 2u(k) +722(R)
zaolk+1) = xo(k) + T23(k)
za(k+1) = z3(k) + T{ma(AE, (k) + E;") + ms5 cos(8) + mg(u(k) + Ef4)}

donde
m4E;* + ms cos{6”) +meE7y =0

Por lo tanto, la dindmica del sistema en las nuevas coordenadas tiene la estructura
z(k+1) = Arz(k)+ 7B {a(z(k) + B(z(k)u(k)}
y(k) = Cz(k)
doude e(x(k)) y B(x(k)), en las coordenadas originales estén dadas por

a(z(k)) = mosen(8(k) + TAw(;?c))E;* + AE (k) + Tmy(AE (k) + E,")
+7ms cos(6(k)) + ms cos(8(k) + TAw(k))sen(6(k) + TAw(k))
— (ma(AE}(k) + E") + mg cos(6(k))) sen(8(k))

Pla(k)) = rmaomesen(d{k) + TAw(k))

Entonces, un observador para el sistema tiene la forma
z(k + 1) = Arz(k) + 7B {a(z(k)) + B(z(k))u(k)} + A, K [y(k) — §(k)]

donde
K=col( ¢} 2 &3 )=col(331)

y por lo tanto la ganancia del observador estd dada por
7K =col (370 376 6% )

3.8.4 Resultados de Simulacion

Las simulaciones fueron realizadas considerando los valores nominales de los pardmetros
del generador mostrados en la tabla 3.2, todos dados en por unidad.



