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Resumen
En este trabajo se presentan de manera formal diversos mo-
delos para encontrar la dinámica interna del sistema de re-
ferencia, enfocándose explícitamente al problema de la de-
convolución. El primero de ellos es el de la convolución, el 
cual proporciona el preámbulo necesario para definir a los 
tres Modelos de Deconvolución Matricial que se proponen 
en este trabajo. Después se define el Error Cuadrático Medio 
Recursivo que permiten hacer el análisis de los resultados 
arrojados por la simulación de los Modelos de Deconvolu-
ción propuestos.
Para finalizar se presenta el contexto  en que se realizó la 
simulación de los tres Modelos de Deconvolución. Se pre-
sentan las graficas de deconvolución con la señal original y 
la señal deconvolucionada (señal identificada). Además de 
las graficas del Error Cuadrático Medio Recursivo. Se anali-
zan los resultados y se concluye sobre la optimalidad de los 
Modelos de Deconvolución Propuestos.

Introducción
La deconvolución es una operación matemática. Se usa en res-
tauración de señales para recuperar datos que han sido degrada-
dos por cualquier proceso físico que pueda describirse mediante 
la operación inversa, una convolución. Tiene diversas aplicacio-
nes: en el análisis de medidas sísmicas, microscopia y astrono-
mía. 
La resolución de la deconvolución  puede ser un problema inver-
so complejo. Para ello se suelen emplear algoritmos iterativos, 
como el de estimación de máxima verosimilitud en microscopía, 
que se refiere a la identificación en el proceso de reconstrucción; 
o la deconvolución ciega en astronomía, que sucesivamente va 
mejorando una identificación inicial del objeto real hasta alcan-
zar cierto criterio de calidad preestablecido; en el análisis de me-
didas sísmicas por el método  de división espectral o mediante la 
transformada discreta de wavelet packet.

Resultados y Análisis
Convolución 
La convolución   está dada de forma matricial:

Donde el vector de convolución ,  es el resultado del 
producto matricial entre   la matriz ampliada  com-
puesta por filas de vectores desplazados por intervalos de tiempo 
y que representan dentro de la matriz ampliada solo desplaza-
mientos en columnas en referencia a cada intervalo de tiempo 

considerado dentro de la convolución   y  el vector  , 
es  fijo para el conjunto de intervalos que conforman a la matriz 
ampliada.
Modelos de  Deconvolución Matricial
 Modelo 1: Encontrar  con error = 0, donde

 es una matriz cuadrada no singular:
.

Modelo 2: Encontrar  con error = 0,  con 
 que es una matriz ampliada rectangular:

.
 Modelo 3: Encontrar  con error = 0:

.
Error Cuadrático Medio Recursivo
El error cuadrático medio recursivo entre dos señales  
y    para  i=1….n : 

Conclusiones
El modelo de deconvolución matricial, consiste en la discretiza-
ción de la convolución y la deconvolución, recuperando la señal 
a través de la inversa y pseudoinversa de matrices. Al simular 
este modelo se encontró  el funcional del error que es del orden 
de  unidades, que con respecto a los otros dos mo-
delos que tienen  del orden de  y  , el 
primero de ellos resulto ser el mejor descriptor.
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