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y es clarc que en este caso, el sistema (4.30) tiene la estructura dada por (4.10),
T
wn9=(a+w bhfp)p)-

3. Finalmente, consideremos el caso cuando § es también un parémetro no conocido
para el receptor. Entonces, mediante la transformacién lineal (4.29), pero ahora
con la sefial transmitida dada por

=()-(2)

el sistema (4.30) puede representarse como sigue

T+
01 0 —;n 0 0 O o
. _ a{y=-p)
=100 —y |z+} O w O 0,
0y 0) \o 0 - —p £
. ﬁo_

el cual es obviamente de la forma (4.10) con

=(2)-(8)-(

en términos de las nuevas coordenadas.

Q= 2
\—/
n

4.4.2 Resultados de simulacién

El propésito de esta seccidn es ilustrar los resultados obtenidos para los diferentes casos
planteados en la seccidn anterior con el observador adaptable propuesto en este capitulo
via simulaci6n digital. Los valores numéricos utilizados en estas simulaciones fueron los
siguientes. ' .

El valor inicial de las variables de esiado en todas las simulaciones fueron z; (0) =
7z (0) = x5 (0) = 0.0001, mientras que las condiciones iniciales para el observador adap-
table 7 (0) = 23(0) =1y 2 (0) = —1.

Sz(0) = Sp(0) = I, A(0) = ( 10 10 --- 10 ) con las dimensiones apropiadas. Las
ganancias para las ecuaciones dindmicas correspondientes a S, y Sy, fueron escogidas

Como o, = p, = 12.



