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Finalmente resulta

v(e-f-: 69) < -—pV(Ez, 69) bara p = IIllIl(pz, pﬂ) (419)

lo cual implica la estabilidad exponencial del error de estimacion.

4.3.1 Discusion del Observador Extendido

En vista de la forma considerada para el sistema (4,10), es claro que el vector de estado
extendido, considerando ahora €l vector de pardmetros contantes #, adquiere la forma

T
X = ( z 0 ) , ¥ como se observa a continuacién, la estructura affn en el estado se

% = ( Alw,y) P(u,y) )X+( (1, y) )
0 0 0

= F(u,y)X +C(u,y) (4.20)

prescrva

y = (co)x=nx

Obviamente, si la condicién (4.6) se satisface también para el sistema extendido,
entonces podemos disefiar un observador de la forma (4.7) para X,

Por lo tanto, nos concentramos en mostrar que el observador (4.11)-(4.15) se comporta
como el observador (4.7) para el sistema (4.20).

Lema 4.1 FI disefio del observador adaptable (4.11)-(4.15) para el sistema (4.10) coin-
cide con el observador (4.7) para el sistema (4.20) con p, = p,.

Prueba
Sea 5 la solucién de la ecuacién de Riccati {4.8) para el sistema extendido (4.20), dada
: S
por la siguiente forma ( S'lr 5’2 correspondiente al vector extendido X, donde las
\ P2 o3

matrices cuentan con las dimensiones apropiadas (digamos S; tiene la misma dimensién
de A).



