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para alguna constante positiva p suficientemnente grande.
Definiendo el error de estimacion como e =  — z , la dindmica del error resulta en

¢ = d-2

= Alw, 1)+ (u,y) + ST'CTT (y — C) — {A(u, y)7 + ¢(u, y)}
= {A(u,y)—S'CTEC}e (4.9)

si (4.6) podemos considerar la siguiente funcién de Lyapunov V(e) = ef Se, de tal forma

que

Vie) = [{Aly,y)—SCTEC} e]T Se+e" [—pS — A(u,y)"S — SA(u,y) + CT'SC] e
+e''S [{Alu,y) ~ S_IC'TZC’} e

el Au, y)7Se — eTCTETCS5 156 — peTSe — €T Alu, y)TSe — eT S A(u, y)e
+eTCTECe + T SAlu, y) — €7 S5 1CTECe

—eTCTETCe — pe’ Se

—pet Se

—pV (e)

IA A

de lo que se concluye que el error de estimacién decae exponencialmente.

4.3 Observador Adaptable para sistemas afines en el

estado en el estado y en los parametros

Ahora, se presenta el resultado principal de este capitulo, un cbservador adaptable para
un sistema afin en el estado y que depende de un vector con pardametros desconocidos, el
modelo matemdtico para esta clase de sistemas puede ser dado por

i = Awy)z+e(u,y) + 2,y
y = Cz _ - (4.10)

donde ® satisface las propiedades dadas anteriormente para A, @.

Teorema 4.1 Suponiendo que la condicion de excitacidn persisiente (4.6} para la esti-
macidn del estado, y ademds de ({.2) K = S7'CT y S como en (4.8) para la estimacion



