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Resumen

En este trabajo se presenta € desarrollo del filtro identificador
y la optimalidad para la ganancia. Se verifica este filtro para
un sistema tipo caja negra y se valida con algunos resultados,
en particular se concluye con pruebas de implementacion del
filtro para varios tipos de sefiales.

Introduccién

El filtro identificador produce estimaciones de los verdaderos
valores de las mediciones y calcula sus valores asociados
mediante la prediccion de un valor, la estimacion de la
incertidumbre del vaor predicho, y calcular un promedio
ponderado del valor previsto y el valor medido. El mayor peso
seledaa valor con la menor incertidumbre. Las estimaciones
realizadas por € méodo tienden a estar méas cerca de los
verdaderos valores de las mediciones originales debido a que
la media ponderada se ha estimado una incertidumbre mejor
gue cualquiera de los valores que entrd en la media ponderada.

Procedimiento Experimental
Se utiliza d filtro identificador en el caso de tiempo discreto y
se tiene un sistema con un modelo de relacion de datos parala

salida z, dado por (1), H € R constante y un ruido aditivo
V, , con un estimador lineal como (2) y un error W, con
propiedad estadistica RWk (3).

z, =Hz ,+v,,

. 1)
2, =H"(z, —v)
z, =Hz, , ?
e =2, — 2, =W,, -
R,, = E{w}

Resultadosy Andlisis
Teorema 1. Existe un filtro recursivo para un sistema tipo caja

negra en donde es conocido W, ,V, y Y,, que tienen las

propiedades de invarianza observadas en sus primeros
momentos.

2, =07, + K (2, —Hz, )
Donde K, es la ganancia del identifiacdor, z, es la sefial de

entraday H es una constante.

Prueba. Sobre la evolucién de los estimadores y considérese
que € proceso de innovacién es definido.
Ejemplo de prueba de implementacion del filtro identifiacdor.

Esta dada la sefial de entrada z, . En la figura 1 se muestran

en azul laganancia K, , en rojo la sefia estimada, en amarillo

la sefial de entrada y en verde e ruido. En lafigura 2 se tiene
solo la sefial estimada

F gurma 1Fi Itroyi dmtificaaor.

Figura 2. Filtro deidentificador dela sefial.

Conclusiones

Se ha utilizado €l disefio del filtro identificador en €l andlisis
de digtintas sefidl es para sistemas de tipo cgja negra, las cuales
muestran resultados muy precisos respecto a su salida.
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