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CARACTERISTICAS GENERALES Y UBICACION EN LA CARRERA :

I dentificacion de Sistemas puede definirse como el area de Teoria de Sistemas que estudia metodol ogias
parala obtencion de model os matematicos de sistemas dindmicos a partir de mediciones sobre €l sistema.
La identificacion de sistemas se ha convertido en una herramienta fundamental en muchas ramas de la
ingenieria y otras areas tan diversas como bio-tecnologia y economia, que requieren la existencia de
modelos precisos del sistema que posibiliten €l andlisis, la simulacion y el disefio e implementacion de
estrategias de control. En aplicaciones de Control, la obtencién de un modelo matemético mas o menos
preciso del sistema es fundamental ya que la mayoria de los métodos de disefio de controladores parten de
la hipétesis de que un modelo parametrizado del proceso esta disponible. En este Curso se pretende dar
un panorama general de los métodos mas difundidos para la Identificacion de Sistemas Dinamicos, tanto
en sus aspectos tedricos como en los de implementacion mediante el uso de software interactivo. Los
distintos métodos se ilustrarédn con gjemplos de aplicacion a partir de datos reales.

La asignatura se encuentra ubicada en el noveno cuatrimestre.

OBJETIVOS: (qué debe saber el alumno al concluir e curso)

Entre los objetivos del Curso se encuentran:

Q Que el alumno adquiera un panorama general de los métodos de identificacién clasicos y avanzados
més importantes y difundidos en la practica, centrandose en e denominado enfoque de Error de
Prediccidn, pero considerando también otros métodos aternativos de identificacion paramétricos y
no parameétricos, a partir de datos de entrada-salida en el dominio frecuencia y temporal, y métodos
recursivos y no-recursivos; asi como agunas técnicas de identificacion de clases de sistemas no
lineales.

Q Transmitir a alumno la fundamentacién matematica rigurosa de los métodos mencionados que
permitird un andlisis comparativo de las distintas técnicas.

Q Introducir a aumno en e mangjo de software interactivo para identificacion de sistemas dinamicos
(en particular, € System Identification Toolbox de M atlab).

MATERIAS RELACIONADAS:

Previas: A-701 Probabilidad y Procesos Aleatorios, A-802 Control 1
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CONTENIDO TEMATICO

Ordenar las unidades queintegran el curso utilizando codificacion decimal.

10.
11

12.

13.
14.
15.
16.

Introduccién: Qué es Identificacion de Sistemas. Etapas de un proceso de Identificacion.
Problema Tipico de Identificacion: Identificacion de un modelo ARX usando € método de
Minimos Cuadrados.

Breve resefia de Teoria de Probabilidad, Variables Aleatoriasy Procesos Aleatorios.

Modelos de Sistemas Lineales Estacionarios: Modelos Entrada-Salida: Caracterizacion de las
perturbaciones. Modelos de Ecuacién de Error, AR, ARX, Regresor Lineal, ARMAX, de Error
de Salida, Box-Jenkins, Modelo Autoregresivo Generalizado, Model os con Bases Ortonormales.
Model os en Ecuaciones de Estado.

I dentificabilidad de algunas Estructuras de Modelo Lineales.

Modelos de sistemas no lineales: Modelos de Wiener y Hammerstein, Modelo Regresivo Linea
(con regresor no lineal), Modelos en Espacio de Estados No Lineales, Modelos tipo Caja Negra
No Lineales.

Métodos de Identificacion No-Paramétricos en los dominios tempora y frecuencial:
Identificacion a partir de la Respuesta a Escaldn. Andlisis de Correlacion. Andlisis de la
Respuesta en Frecuencia. Andlisis Espectral.

Métodos de estimacion de parametros basados en la minimizacién de los errores de prediccion
(PEM: Prediction Error Methods). Método de Minimos Cuadrados con estructura de regresor
lineal.

Métodos de la Variable Instrumental y de Méxima Verosimilitud.

Andlisis Estadistico de las estimas. consistencia y convergencia. Distribucién asintética de las
estimas.

M étodos de Subespacio: Métodos 4SID, CVA, MOESP.

Métodos de ldentificacién basados en Bases Ortonormales. FIR, Laguerre, Kautz, Bases
Generalizadas.

Métodos de estimacion recursivos. Minimos Cuadrados Recursivos (RLS), Least Mean Squares
(LMS), Filtro de Kaman.

Identificacion de Sistemas No lineales del tipo Hammerstein y Wiener.

Identificacion en lazo cerrado.

Validacion del modelo: Andlisis de Residuos.

Identificacion en la préactica. Software interactivo para ldentificacion de Sistemas. € System
I dentification Toolbox de M atlab.




REGIMEN DE PROMOCIONALIDAD

M odo de aprobacién

Q Seredizaran 3 (tres) Exdmenes Parciaes en fechas a confirmar.

Q Seredizaran 3 (tres) Trabajos Practicos de Laboratorio en fechas a confirmar..
O Sedispondra de unainstancia de recuperacion de Examenes Parciales.

Q Seredizaraun Examen Final dela Asignatura.

Para aprobar el Curso, el alumno debera cumplir con los siguientes requisitos:
1. Obtener un promedio de los examenes parciales superior a 70 %, con un minimo de 50 % en cada

Parcial.
2. Obtener un promedio de los Trabajos Préacticos superior a 70 %, con un minimo de 50 % en cada TP.

3. Aprobar el Examen Final del Curso con un minimo de 50 %.
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