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EM 717 IDENTIFICACION PARA EL CONTROL DE SISTEMAS
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REQUISITOS: EL 42D, A.D. DH: (4-2-4)
CARACTER: Electivo de la Carrera de Ingenieria Eléctrica y Magister
OBJETIVOS:
Generales:

Introducir al alumno al problema de identificad un sistema del cual no se tiene toda la
informacién necesaria, ya sea por efecto de perturbaciones desconocidas, por variaciones aleatorias
de parametros o por poco conocimiento de las caracteristicas fisicas del sistema. Hacer ver que, a
pesar de esto en algunos casos importantes es posible conseguir un control del sistema satisfaciendo
ciertos objetivos, mediante la identificacion periédica de un modelo con la planta cuyos parametros
varian lentamente durante la mayor parte del tiempo.

Especificos:

a) Dar herramientas para resolver los problemas de identificacion que se presentan en sistema
dinamicos incluyendo estimacion y prediccion éptima de sefiales, identificacion de sistemas y
estimacién parametros.

b) Dar énfasis a los aspectos conceptuales de cada uno de los temas a tratar. Se usaran
ejemplos simples para ilustrar los aspectos tedricos.

c) Emplear software para la soluciéon de los casos practicos y complicados con que se ilustraran
aplicaciones industriales.

CONTENIDOS: Horas de Clases

1.- Introduccién
10,0
Definicion del problema. Relacion entre identificacién y Control.
Exactitud de la identificacion. Diferentes métodos de identificacion.
La clase de modelos. La clase de sefiales de entrada.
El criterio para el ajuste del modelo. Aspectos computacionales.
Estructura del modelo. El modelo lineal estocastico.
Revision de los conceptos de probabilidades y procesos estocasticos.
Estadisticas de primer y segundo orden.
Autovarianza, autocorrelacion, covarianza, correlaciéon cruzada,
densidad espectral de potencia. Teorema de Wiener- Jinchin.
El proceso Gaussiano. Representacion de sistemas discretos en el tiempo.
Aplicacion al modelo lineal estocastico de tiempo discreto.

2. Estimacion y prediccion 20,0

Problemas debidos a la incertidumbre en modelos y sefiales.
El ambiente estocastico. Estimacion y prediccion optima.
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Necesidad de estimacién y prediccion en control automatico.
Estimacion y prediccion de estado en sistemas lineales.
El Filtro de Kalman en tiempo discreto y continuo.
El Filtro de Kalman Extendido para estimacién en casos no lineales.
Estimacion y prediccion de sefiales con modelos de entrada y salida.
3. Identificacion de sistemas lineales 12,0
Identificacion por minimos cuadrados de modelos paramétricos.
Interpretacion probabilistica. El caso en que los residuos estan correlacionados.
Identificacion mediante el método de los minimos cuadrados generalizados;
el método de la maxima verosimilitud , el método de la variable instrumental.
4. Identificaciéon y control secuenciales 10,0
Sistemas de control de varianza minima.
Estrategias de control de varianza minima.
Ejemplos de aplicaciones industriales.
5. Controladores autoajustables 8,0

Controladores cuyos parametros se ajustan automaticamente,
por medio de una identificacion permanente de la planta.

ACTIVIDADES:

Clases expositivas del profesor con apoyo de trasparencias, fotocopias de transparencias entregadas
a los alumnos y demostraciones computacionales usando MATLAB.

EVALUACION:

La evaluacion se realizara por medio de el examen, dos controles, dos ejercicios y los problemas de
tarea.
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RESUMEN DE CONTENIDOS:

Estimacion y prediccion éptima de parametros, sefiales y estados mediante modelos de
entrada/salida (p.ej.,, ARMAX, NARMAX) y de estado (Filtro de Kalman). Control éptimo de sistemas
estaticos y dinamicos, con y sin restricciones, en casos deterministicos y estocasticos. Principio del
maximo. Control éptimo de sistemas lineales con funcional de costo cuadratica. Control Predictivo
Generalizado (GPC). Identificaciéon de sistemas y estimacion de parametros. Identificacion y control.
Identificaciéon de sistemas mediante conjuntos difusos y redes neuronales.



