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S (182 (SFS7% — 80) 7 STSTY) €78 = (71— S5, "AT) €78
= (S;'+AS;'AT) TS
= (S71CT + AS;IATCT) E

expresién que coincide con la ganancia del observador dada para el estado = (véase (4.11)).
Ahora para el término (ST H'E),,, tenemos

(STS7'8: - S5) 7' 8TS7'CTE = (- {S3—S7S1%:}) ™ 87817
= —(S—5T571%,) 7 STSrCTE
= (S3—878718,) " [-sTsY] 7%
= S,'ATC™n

resultado que coincide con la ganancia para la estimacion del vector de pardmetros (4.12).
' o

Hasta este punto, suponemos que las condiciones de excitacién (4.2) y (4.6) para el
sistemna, (4.5) debe ser equivalente & (4.6) par el sistema extendido (4.20).

Del andlisis efectuado en esta seccién, podemos concluir que al seleccionar una ganan-
cia (matricial) variante en el tiempo como la dada en (4.4) para el observador adaptable
(4.3) nos leva al ya conocido observador de Kalman para un sistema extendido con un
vector de pardmetros. Esto incrementa los cdlculos que hay que efectuar en linea. Por
otra parte, podemos sintonizar la velocidad de convergencia tanto para el pardametro de
estimacién del estado, como para el pardmetro desconocido, sintonizando simplemente
£ Y pg (0 solamente p).

A continuacién, mostramos un ejemplo del uso préctico de la teoria de observadores

adaptables ya presentada.



