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Supongamos el sistema definido por las siguientes

ecuaciones:
xi(k+1) —-0,8 1| [x1(k) 0
x;(k+1)] —[ 0 o,5] [x;(k) + H u (k)
ikl = 112 [ 0

Disenar un observador de estado para este sistema de
tal forma que la dinamica del error sea lo mas rapida
posible (observador en el origen).
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Supongamos el sistema definido por las siguientes

ecuaciones:
x1(k+1) 00 12 x1 (k) 2,1
X2(k+1) =110 -0,8 Xg(k) + 1—-0,2 U(k)
el oo o) s« 2

X1 (k)
y1(K)] =10 0 1] [Xz (k)}

Diseiiar un observador de estado para este sistema de
tal forma que los polos del observador sean uno doble
en el origen y otro en z=-0.1.
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Supongamos el sistema definido por las siguientes

ecuaciones:
(k+1) 05 1 (k) 0
2(k+1)] = [—0,1 1,2] [);;(k) + H u (k)
X1 (k)
y1(k)] = [1 2} x; (k)]

Disenar un observador de estado para este sistema de
tal forma que la dinamica del error sea lo mas rapida
posible (observador en el origen). Pasar primero el
sistema a la forma canénica observable.
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Supongamos el sistema definido por las siguientes

ecuaciones:
2 Eﬁm - [—(0),4 11,1] [2 83 + m u (k)

ikl = 13 02 [ ()

Disenar un observador de estado para este sistema de
tal forma que la dinamica del error sea lo mas rapida
posible (observador en el origen). Pasar primero el
sistema a la forma canénica observable.
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Supongamos el sistema definido por las siguientes

ecuaciones:
x1(k+1) 0,8 —0,5| | x1 (k) 0,6
x;(k+1)] = [1 05 {x;(k) + [0,1] u (k)

3]

Disenar un observador reducido de estado para este
sistema de tal forma que la dinamica del error sea lo
mas rapida posible (observador en el origen). Suponer
para ello que soélo la variables 1 es observable.

(k) = [1 Q] [ﬁ; "
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Supongamos el sistema definido por las siguientes

ecuaciones:
X1 (k + 1) 1 0 -0.2 X1 (k) 0,01
|:X2 (k+1)} = {0 0,5 0,1 } |:X2 (k)} + [0,1 } u (k)
X3 (k + 1) 005 1 X3 (k) 0,2
k)
yi(k] _[100 ?Ek)
[yz (k)] {o 10 Li (k)

Disenar un observador reducido de estado para este
sistema de tal forma que la dinamica del error sea lo
mas rapida posible (observador en el origen). Suponer
para ello que solo las variables 1y 2 son observables.
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