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Â

( ) xAeGCAe ˆ∆−+=
dt

d

.ˆ,/

,
/ˆ,ˆ

rrrmrs

r

r

LLLc

c

ωωωσ
ω

ω

−=∆=









∆

∆−
=−=∆−=

J0

J0
AAAxxe

( ) drr
T /ˆV 2ωω −+= ee

d



( ) ( ){ }
( ) d

dt

d
cee

dt

d

rr
s
driqs

s
qridsr

TT

/ˆ2/ˆˆ2

V

ωωλλω ∆+−∆−

+++= eGCAGCAe

s
qs

s
qsiqs

s
ds

s
dsids iieiie ˆ,ˆ −=−=

G

( ) ceed
dt

d s
driqs

s
qridsr /ˆˆˆ λ−λ=ω

−
++

+−

Speed
Adaptation

IM
isvs

x̂

Â
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