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Resumen 
En este trabajo se  presenta un análisis del filtro de Kalman 
utilizando un modelo  de primer orden estocástico para la 
identificación de su estado interno respecto de un sistema 
dinámico invariante en el tiempo, descrito en diferencias 
finitas en un tiempo de evolución entre estados.  Se estimó 
el valor óptimo del parámetro “a” del sistema para la 
ganancia K  del filtro en base al funcional del error  
obtenido entre el  sistema y el sistema de identificación 
propuesto para lograr la mayor convergencia entre ambos y 
de esta manera minimizar el error del seguimiento de 
trayectorias. Se enfatiza que para el uso del filtro de 
Kalman es necesaria la estimación de parámetros, para lo 
cual se propuso usar el método del gradiente estocástico, 
por el cual se obtuvo el valor óptimo del parámetro del 
modelo propuesto 
 
Introducción   
La importancia del filtro de Kalman [1], apareció a 
principios de la década de los sesenta, es comparable a los 
trabajos realizados por Nyquist [2] y Bode [3], en la década 
de los veinte, y a los de Wiener [4] en los años treinta. El 
filtro de Wiener está limitado a sistemas lineales, 
monovariables, y estacionarios (los primeros momentos de 
probabilidad de la señal emitida por el sistema de 
referencia, se mantienen constantes en el tiempo), mientras 
que el filtro de Kalman posibilita la identificación de 
sistemas no estacionarios al considerar una ganancia que 
ajusta la dinámica del identificador dependiendo de la 
varianza y covarianza que se tiene a cada instante respecto 
de los estados observables del sistema de referencia o en su 
caso al tener un modelo que se busca se aproxime a la 
respuesta del sistema de referencia. 
 
Procedimiento Experimental 
La técnica de filtrado consiste describir la dinámica interna 
de un sistema de referencia (que en este caso se ejemplifica 
su efectividad por medio de un modelo matemático del cual 
se desea identificar sus estados internos) por medio de 
funcionales que usan las varianzas y demás funciones de 
probabilidad entre los estados observables, los ruidos; 
suponiendo para todo ello que se conoce al conjunto de 
parámetros del sistema a describir.  

Resultados y Análisis   
A continuación se presenta un resumen de los algoritmos 
desarrollados para lograr encontrar la ganancia “K” y el 
parámetro “a” del sistema estocástico de primer orden   
Considérese que un sistema descrito por el modelo 
estocástico de primer orden expresado en diferencias 
finitas: 
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y la ganancia es descrita  
:  
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Donde el estimador de la matriz de parámetros kA~  es: 
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1 Donde su índice de evolución k, nos indica que de acuerdo con Nyquist  el 
intervalo de tiempo en el que  el sistema pasa de un estado a otro, 
2  es la frecuencia representativa del sistema a considerarse y está  

acotada  




