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Dentro de las técnicas convencionales 
de control, tales como el dominio de la 
frecuencia existe el filtrado, que funcio-
nan como un mecanismo de seguimien-
to para describir de forma aproximada 
la relación entre las señales de entrada 
y salida del sistema modelado. El filtra-
do está compuesto por un identificador-
estimador con adaptación dinámica que 
permite que sus parámetros sean calcu-
lados en línea, reajustándolos en cada 
iteración de acuerdo al método conside-
rado de adaptación [1]; resultado  que al 
ser aplicado a la identificación permite la 
convergencia a la señal del sistema. Esto 
no significa que se logra saber de manera 
real qué ocurre en el interior del sistema 
de referencia, pero de manera equivalente 

el filtrado converge a la señal de referen-
cia, sin siquiera tener la estimación signi-
ficado real [2]. 

Lo anterior presenta una problemáti-
ca por resolver debido a que la secuencia 
de parámetros debe ser representativa del 
sistema ya que a través de ellos se conoce 
la estabilidad y las regiones de conver-
gencia mínima y máxima [3-4], sobre los 
que se deberán incidir para lograr que el 
sistema llegue a una condición de opera-
ción en específico.  Para ello se propone 
describir al sistema por medio de ecuacio-
nes diferenciales afines (ecuaciones que 
describen en lo general qué ocurre en el 
sistema) y transformarlas a espacios de 
estados [10]; requiriendo de la estimación 
de la secuencia de parámetros y que serán 
ajustándolos de forma tal que maximice la 
convergencia del identificador dentro del 
mismo intervalo de tiempo de evolución 
del sistema, logrando así la adaptación 
paramétrica. Permitiendo resolver las di-
námicas variantes en el tiempo por inter-
valos [5].

En los filtros FIR (Finite Impulse Res-
ponse, por sus siglas en inglés) la esti-
mación por secuencias está asociada al 
proceso de identificación [5] tanto en la 
ganancia del proceso de innovación como 
de la evolución interna del sistema de 
referencia, esto permite utilizarse en los 
sistemas de inyección de combustible en 
automóviles ajustando un grupo de pa-
rámetros casi de manera simultánea para 
generar una respuesta en cada intervalo 
de tiempo con respecto a la a las varia-
ciones temporales que tiene el sistema en 
su operación dinámica variante y cuenta 

con dinámicas que requieren el ajuste de 
la secuencia de parámetros con velocida-
des de cambio acotadas de acuerdo con 
restricciones temporales y con calidad de 
respuesta del filtro identificador, lo que 
permita realizar el proceso de adapta-
ción de forma sincronizada y con ello en 
cada intervalo de tiempo lograr una mejor 
respuesta en esta segunda evaluación de 
convergencia [6].
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Fig. 1:  Parámetros variantes, visto en gráfica polar

Fig. 2: Filtrado, basado en el error de identificación
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