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Modelado e Identificacion

Objetivos propuestos por la ordenanza 1199
Adquirir los métodos de identificacion que permitan formular modelos matematicos
de procesos por vias experimentales.

Contenidos propuestos por la ordenanza 1199

Concepto de la identificacién de Sistemas, motivacion.
Métodos de identificacion y modelos de Sistemas.

Métodos de identificacion en dominio temporal y frecuencial.
Identificacion experimental.

Identificacion por medio de programas de asistencia.
Algoritmos de identificacion clasicos y estocasticos.

Ayuda con sistemas computacionales.

Prerrequisitos

Carga horaria 45 Hs

Programa analitico
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MODELADO DE SISTEMAS

Introduccion al Modelado de Sistemas.

Modelado de Sistemas Continuos (Introduccion a las ecuaciones fisicas)
Modelado de Sistemas Discretos

Representacion de Sistemas

Linealizacion de Sistemas No-Lineales

Ejemplos de aplicacion.

IDENTIFICACION DE SISTEMAS

Introduccion a la Identificacion

Identificacion en linea. Algoritmo LS

Propiedades del Algoritmo LS

Otros algoritmos basados en el error de prediccion

IDENTIFICACION PARAMETRICA DE SISTEMAS

Introduccion.

Identificacion off-line y on-line.

Identificacion no paramétrica: andlisis de respuesta temporal, frecuen-
cial, de correlacion y espectral.

Identificacion paramétrica: estructura y parametros de un modelo.
Consideraciones practicas sobre identificacion off-line.

Identificacion recursiva: minimos cuadrados ponderados y con factor de
olvido.

Herramientas software para identificacion de sistemas. Ejercicios.
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Metodologia de ensefianza y de evaluacion durante el cursado

Se dictan clases magistrales donde se desarrollaran los principales temas del curso.
Los conocimientos seran afirmados por el estudio por parte de los alumnos de los
apuntes del curso y la bibliografia recomendada. Para fortalecer los conocimientos
los alumnos deberan realizar trabajos préacticos individuales en donde el alumno
resuelve problemas y realiza simulaciones en computadora.

Evaluacioén

Para aprobar el curso los alumnos deberan aprobar todo los practicos individuales y
el examen final.

Aprobacién

La asignatura se aprueba rindiendo un examen integral escrito sobre todos los
contenidos de ésta. Existiendo un recuperatorio para los alumnos que no puedan
asistir o sean reprobados. Examen final y recuperatorio se llevaran a cabo en el
término de 60 dias de finalizado el curso en fechas a determinar.




