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Evento.

Probabilidad del evento A.

Espacio muestral.

Evento imposible o conjunto vacio.
o-algebra. .

Elementos de la g-adlgebra.

Unidn de conjuntos.

Interseccién de conjuntos.

Algebra de Borel.

Vector aleatorio.

Componentes del vector aleatorio X.
Distribucién de la variable aleatoria X
R xR x..x R (n veces).

Funcién de distribucién de X.

Funci6n de densidad de probabilidad de X.
Valor esperado de X o esperanza matemética.
IEsperanza condicional de X dada Y.
Momento de segundo orden.

Matriz de covarianza.

Transpuesta de la matriz my, tomando
el conjugado de los elementos complejos.
Vector de variables reales.

Trasposiciéon del vector X.

Nidmero complejo.

Valor esperado de X.



Continuacién de la Notacién

X, m&X X, converge en media cuadratica a X.
| X]| Norma del vector X.

v(t) Intensidad del ruide blanco.

o(t) Funcidn delta de Dirac.

X7 X, —m,.

Wi(t) i:’roceso de Wiener.

w(t) Realizaciones de W(t).

Ko (t,ta) Covarianza del proceso de Wiener.
Vv Ruido blanco.

u Entrada de control.

u' Ley de control dptima.

Y(t) Proceso de salida.

Wi (t), Wa(t) Procesos de Wiener.
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En el trabajo desarrollado en la presente tesis fuerdén obtenidos los algoritmos de fil-
trado ¥ control Optimos para sistemas de It6-Volterra, sistemas polinomiales de tercer y
cuarto grados, y sistemas bilineales, en todos los casos anteriores, con observaciones con-
tinuas en el tiempo, y ademas con observaciones discontinuas para el caso de los sistemas
de Itﬁ-V&iiterra. También se trabaja con el caso en el cual el proceso es no observable,
tanto en los sistemas de Itd-Volterra, asi como en los sistemas polinomiales, obtenien-
do los algoritmos del controlador, mediante la aplicacién de los principios de dualidad y
de separacién. En el caso de los algoritmos de filtrado, control y controlador polinomial
obtenidos, se realiza una aplicacién a un sistema automotriz, en la cual se compara la
eficacia de estos algoritmos con respecto a los algoritmos del filtro lineal de Kalman-Bucy.
Por 1dltimo, se obtienen los algoritmos de filtrado para sistemas bilineales, para los cuales
se presenta una aplicacidn a un reactor de polimerizacién en la cual se compara la eficacia
de los algoritmos de filtrado obtenidos, con los lineales {de Kalman-Bucy). Los algoritmos
de filtrado presentados en este trabajo, son obtenidos matematicamente v su eficacia es

mostrada mediante simulacidén en MatLab 6, versidn 1.2.
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