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7.0 Teoría de Observadores

Introducción

• Aspectos básicos de ambas teorías que permitan entender los 
adelantos en estas áreas.

! No se verán todos los diferentes enfoques existentes por razones de 
tiempo.

! Presentación para sistemas de tiempo continuo aunque todos 
(prácticamente) los resultados de han extendido al caso de sistemas de 
tiempo discreto.

! Teoría de Observadores fines de los 50´s. Primeros resultados 
comienzo de los 60´s, David Luenberger Universidad de Stanford.

! Estimar el estado de un sistema a partir del conocimiento de la entrada 
u(t), la salida y(t), y los parámetros A, B, C, D de la planta con t ∈ [t0,∞].

! Estimador “clásico” del estado completo (orden n) y reducido (orden n-
p).

! Observadores Óptimos. Estimación del estado y minimización de una 
función de costo.

! Principio de Separación.
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Luenberger 1964  (Observador completo (n))
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Teorema

(A,C) completamente observable 

Lo polos de E, {λ i}E se localizan en cualquier parte del plano complejo.         

/ . .  tiene espectro arbitrarioF t q A FC E⇒ ∃ − =

Diseño Observador          escoger F/ {λ i}E  es el deseado 

- E  asintóticamente estable
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{λ i}E / convergencia es adecuada

Si Re {λ i}→-∞, diferenciador, rápida convergencia

Si Re {λ i}→0, convergencia lenta

Re {λ i}→ levemente superior a polos del sistema

Caso Monovariable:
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Par (CT,A) en forma canónica observable
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Caso general (C,A) también existe procedimiento para determinar F / A-FC=E 
tiene polos arbitrarios.

EJEMPLO DE DISEÑO DE OBSERVADORES
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Observador Reducido (n-p)
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Sistema transformado
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Observador de orden (n-p) solamente
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Observador:  (Ramar y Gourishankar 1978)
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Se obtiene usando técnica de localización de polosL̂
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Otros Observadores óptimos:

Kung & Yeh 1980

• No resuelve eq. de Lyapunov

• No necesita técnica de asignación de polos

• Usan conceptos de función de pulso por bloques
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Principio de Separación
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Conclusiones

! Introducción de un términos estabilizador                y que además maneja 
convergencia.

! Procedimiento de diseño a través de F con la condición de observabilidad 
completa.

! Refinamientos -Reducción del orden del observador

-Observadores óptimos
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