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4.4.5 Identificacién de v,p 0 y § (caso 3)

Finalmente, los resultados de la identificacién de todos los pardmetros son presentados
en las figuras 4.10-4.13. También aqui, como en los casos anteriores, se percibe un buen
desempeio en la estimacién de los parametros del sistema.

Nuevamente, como se dijo en los dos casos de estudio anteriores, debido a que el
comportamiento de la estimacién del estado es muy similar al presentado en el caso 1, se
optd por omitirlas.

El lector seguramente habrd observado um fuerte sobreimpulso en las figuras repor-
tadas, no sélo en las figuras reportadas en este caso de estudio sino también en los dos
antriores, particularmente en la dindmica de los estados del sistema (véase figuras 4.2-
4.5), aunque el efecto también se percibe en la identificacién de los pardmetros (el sobre
impluso se presenta en el tiempo alrededor de 1 seg.). Este comportamiento se debe a la
dinsmica propia del sistema caético. De hecho, el sobreimpluso se presenta arin cuando

todos los pardmetros del sistema son conocidos.
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Figura 4.10: v vs 4 {ningin pardmetro conocido)



