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Resumen
En este trabajo se presenta el modelo de  identificación 
descrito en [1] por medio de la técnica de deconvolución. 
Se describe el sistema y el error de identificación y se 
incluye los resultados de la simulación de la convolución y 
deconvolución. Como método comparativo entre la señal 
real y la estimada se utiliza el segundo momento de 
probabilidad de forma recursiva. 
 
Introducción 
El problema de recuperar una señal original, después de ser 
convolucionada se ha resuelto con diferentes métodos: 
deconvolución en línea, homomórfica, iterativa, basada en 
un método de identificación de sistemas, etc., tratando todos 
ellos de minimizar el error, y recuperar la señal original.  
 
Resultados y Análisis 
Del trabajo  de De la Rosa [1] se considera al sistema: 

 
Con identificador respecto de (1): 

 
Bajo las siguientes condiciones: 

 
Conforme con [1]: 

 
Respecto a una referencia , el error de identificación es: 

 
Los resultados de la convolución y la deconvolución se 
presentan en la  figura 1. 
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Figura 1. X  simulada como la señal original y se encuentra en la 

parte central de la imagen; y XE  simulada como la 
deconvolución y se encuentra en todo el espectro de la 
imagen.  

 
Usando el segundo momento de probabilidad de manera 
recursiva,  se tiene: 
 

 
 

 
Con lo que se obtuvo el resultado gráfico de la figura 2. 
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Figura 2. MSE el funcional del error de la deconvolución 

respecto a la señal de referencia.  
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