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de pardmetros, el observador adaptable propuesto estd dado de la siguiente manera (Sp
corresponde a T~ en (1.4))

o= Alu,y)E+ ou,y) + Blu,y)d + {ASTATCT (4.11)
+8,'CTT} (y — C2)

0 = S$;'ATCTE (y - Ci) (4.12)

A = [Alu,y) - S;'CTEC} A+ 2(u,y) (4.13)

Se = - 0,8 — A(u, )T 8. — Sz A, y) + CTEC,  S:(0)>0 (4.14)

S0 = —peSo+ATCTSCA,  Sp0) >0  (415)

donde p,, pp y Son constantes positivas suficientemente grandes (y X como ({.2)).

Prueba
Con los errores para el vector de estado y de pardmetros definidos de la siguiente
manera e, =& — x ¥ ¢p := § — 8, la dindmica para el error de estado esta dada por
be = Alu,1)E+o(n,y) + 8w, 1)+ {ASTATCT + S]1CT} 2 (y — C3)
—A(u, y)z — plu, y) — S(u, )0
= A(u,y){& -z} + B(u,y) {9 - 9} + {ASATCT + 5. CT Y BC (2 - #)
= [A(u,y) — {AS7IATCT + S;1CTY 2C) e + B(u,y)eo
para el error en la estimacién de pardmetros
o = b-0 _
= SSIATCTR (y— C3) — 0
= —S,*ATCTECe,
siguiendo la. misma idea de [55], la transformacién siguiente
€, = e, — Agg (4.16)
nos lleva a
& = é~Aeg—~ Ao
= [A(w,y) — {ASF'ATCT + S71CT} 20 e + B(u, y)eo
~ ({Alw,y) = S;ICTECY A + @(u,y)) €0 — A{—S;'ATCTECe,)
= A(u,y)e; — S; ' CT5Ce, — Alu, y)Aes + ST1CTECAe
= [A(wy) ~ S;'CTEC) & - (4.17)



