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Hipétesis 3.5 La secuencia ® {eqp(k + 1) }rzx, €3 acotada
Adem4s definimos la dindmica del error de aproximacion (3.45) de la siguiente forma

€ap = sup |leap(k + 1}
k>ko

3.9.1 Anailisis para el Error de Estimacion
La dindmica del error de estimacién estd dada por
Cealb+1) = Acz(k) +7B{a(z(K)) + Ble(B)Yulk)} + 707" Klyea (k) — 5(K)]
— {Arzes(k) + TB{a(Tex(k)) + Blwez(k))ulk)} + Olwea (b))}
= Arfz(k) = zeo(R)] + TB{o(2(k)) — e(zex(k)) + [B(2(K)) — Blzes(k))Julk) }
+rAF K Clzea(k) — 2(k)] — O(es (k)
= {A; —7A;'KC} es(k) + 7B{a(2(k)) — afzes(k))
+H(B(2(k)) — Blmea(F))u(k)} — O(zeu(k))
note de hecho, que los términos de orden superior estdan dados por el error de aproximacién
oplk +1) = Arzo(k) + 7B{(Tea(k)) + Blwes(k))ulk)} + O(zea(k))
— {Arzes(k) + 7B{(2ea(k)) + Bzes(k))u(k) }}
,= Oze(k)) o {3.46)
entonces, la dindmica del error de estimacién resulta ser de la forma
eea(k + 1) = {Ar — TAFIKC} e0s(k) + T7BY(€es(k), u(k)) — eap(k + 1)
donde Wo(e.s(k), u(k)) = az(k)) — c(@ez (k) + [B(2(K)) — Blex(k))]ulk)
Ahora, definiendo el siguiente cambio de variable
ées(k) = Aﬂees(k) (347)

se tiene

I

Beslk 4+ 1) Dpees{k + 1)

= A [{A; — 787" KC} A'u(k) + 7BY, (A7 %es(k), ulk)) — eap(k + 1))
= DgAAes(k) ~ TEC AT e, (k) + TR BY, (A % (k), u(k))
—Aaeap(k + 1)

?Observe que en realidad el término eqp(k + 1) es una secuencia (véase (3.46))




