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JUSTIFICACION

Una gran cantidad de técnicas de analisis y disefio de sistemas de control se basan en el
conocimiento de modelos matematicos de los procesos. En muchos casos no es posible,
factible o viable obtener estos modelos mediante las leyes fisicas. En contraste, la
identificacion de sistemas permite la construccion de modelos matematicos empiricos de
procesos a partir de experiencias sobre el los mismos registrando los datos entrada-salida.

OBJETIVOS

e Estudiar y adquirir destrezas en los métodos y técnicas para la construccion de modelos
dindmicos de procesos a partir del procesamiento de datos experimentales de entrada y
salida.

e Dotar al estudiante de herramientas para la validacion de modelos matematicos de
procesos.

CONTENIDO PROGRAMATICO
Unidad I: Introduccidn a la identificacion de sistemas
Tema 1. Definicion.
Tema 2. Procedimientos generales de la identificacion.
Tema 3. Descripcion de los modelos matematicos. Clasificacion.

Unidad Il: Métodos para la obtencién de un modelo continuo
Tema 1. Método de Ziegler-Nichols
Tema 2. Método de Strejc
Tema 3. Estimacidn de parametros de un modelo no lineal

Unidad I11: Identificacion no paramétrica en tiempo y frecuencia.
Tema 1. Andlisis de Correlacion;
Tema 2. Andlisis de Fourier;
Tema 3. Andlisis Espectral,

Unidad IV: Métodos para la obtencidén de un modelo discreto
Tema 1. Identificacién por minimos cuadrados.
Tema 2. Método de maxima verosimilitud.
Tema 3. Método de minimos cuadrados generalizados.
Tema 4. Método de minimos cuadrados extendidos.



Unidad V: Métodos de identificacion recursivos o en linea.

Unidad VI: Criterios de validacion de modelos matematicos.

METODOLOGIA DE ENSENANZA

La ensefianza de este curso se realizara a través clases tedrico-practicas y clases guiadas en
el laboratorio.

PRACTICAS DE LABORATORIO

Préctica 1: Estimacion de respuesta transitoria
Objetivo: Identificar una funcion de transferencia continua a partir de la respuesta
transitoria (modelos paramétricos) usando Matlab.

Préactica 2: Introduccion al Toolbox de Identificacidon de Sistemas de Matlab.
Objetivo: Conocer la estructura del TIS, comandos, interfase grafica del usuario, la ayuda
en linea, las demostraciones.

Préctica 3: Estimacion de modelos no paramétricos
Obijetivo: ldentificar respuestas impulsiva por medio del analisis de correlacion.

Practica 4: Estimacion de modelos no parametricos
Obijetivo: ldentificar respuestas frecuenciales usando el anélisis espectral.

Préctica 5: Modelos discretos estocasticos

Objetivo: Estudiar las propiedades temporales y frecuenciales de la familia de modelos
SISO ARMAX (ARX, OE, ARMAX, BJ). Analizar las estructuras posibles y el efecto de
perturbaciones y ruido.

Practica 6: Minimos cuadrados
Objetivo: Resolver problemas de estimacion por minimos cuadrados usando comandos
basicos de Matlab (no del TIS). Estudio de la convergencia de la estimacion y de el sesgo.

Practica 7: Estimacion de parametros por minimos cuadrados

Objetivo: Resolver problemas de estimacion de parametros de modelos ARMAX por
minimos cuadrados usando comandos del TIS. Validacion por test de residuos.
Determinacion de la estructura optima.

Préctica 8: Identificacién de modelos en variables de estado

Obijetivo: Resolver problemas de estimacion de pardmetros de modelos en variables de
estado por minimos cuadrados usando comandos del TIS. Validacién por test de residuos.
Determinacion de la estructura dptima.

Practica 9: Identificacion de modelos de un proceso fisico

Obijetivo: desarrolar modelos de un proceso fisico de laboratorio: a) modelo tedrico-fisico,
b) modelo continuo en funcidén de transferencia, ¢) modelos discretos con varias estructuras.
Estudiar propiedades y validar.



Practica 10: Estimacion de parametros de un modelo no lineal

Obijetivo: estimar los parametros fisicos de un proceso fisico de laboratorio (Pendubot): a)
modelo tedrico-fisico no lineal, b) estimacién de pardmetros, ¢) modelo continuo
linealizado en funcidn de transferencia, ¢) modelos discretos lienales con varias estructuras.
Estudiar propiedades y validar.

RECURSOS

e Recursos multimedia: proyector multimedia, proyector de transparencias.

e Computadora portatil

e Guias disponibles en Publicaciones de la Facultad de Ingenieria.

e Laboratorio bien dotado de computadoras para realizar la parte practica de la materia.
e Acceso a Internet

EVALUACION

Serén evaluados los siguientes aspectos:

e Asistencia

e Participacion en clase

e Evaluacion del conocimiento teorico a traves de pruebas parciales escritas

e Evaluacion del conocimiento practico a traves de practicas de laboratorio

e Evaluacion del conocimiento practico a través de una prueba en el laboratorio al final
del semestre.
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