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4.4.4 Identificaciéon de v,p ¥ o (caso 2)

Ahora, presentamos los resultados que se obtuvieron mediante el observador adaptable
para la estimacién del estado y la identificacién de los pardmetros 7y, p ¥ ¢, de manera
simultdnea, cuando sélo el parametro £ es conocido.

Queremos comentar que el comportamiento de las variables de estado del sistema
cadtico, presentan un desempeno muy similar al presentado en el caso anterior. Por tal
motivo, y como se mencioné anteriormente con el objeto de no agobiar al lector con
muchas gréficas, es que decidimos omitirlas,

Con referencia a la estimacion de los pardmetros del sistema (que ahora se consider-
aron cosntantes), los resultados obtenidos se muestran en las figuras 4.7-4.9.

El comportamiento que se observa en estas figuras muesira una buena estimacién de

los pardametros del sistema caético a identificar, en lo que a tiempo de convergencia se

refiere,
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Figura 4.7: -y vs ¥ (8 conocido)



