112

es decir, A, > 0, lo que concuerda con el requerimiento para A, dado en la definicién 3.1.

B.2 Propiedades de las Matrices de Control y Esti-
macion

La estructura de 1as matrices utilizadas en el capitulo 3 para el control y la estimacion
estdn dadas por (3.4,3.10)

QP = diag(ﬂn»' ot ”O) para p 2 1
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