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Descripción  • Descripción del sistema con múltiples sensores. 

• Estimación distribuida. 

• Implementación de los algoritmos y ejemplos de simulación. 

Objetivos 
particulares 

• Conocer los diferentes métodos de fusión. 

• Profundizar en el método de fusión distribuido. 

• Comprender los fundamentos y nociones básicas del problema de estimación 
distribuida. 

• Adquirir destreza en la implementación de los algoritmos de estimación. 

Prerrequisitos y 
recomendaciones 

Se requiere haber realizado el curso Sistemas estocásticos. Estimación de señales 

Plan de trabajo • Revisión bibliográfica y puesta al día en relación con el tema propuesto. 

• Desarrollo e implementación de los algoritmos de estimación distribuida. 

• Aplicación práctica de los algoritmos, interpretación de resultados y conclusiones. 

Competencias 
generales y 
específicas 

CB: 6, 7, 8, 9, 10 
CG: 1, 2, 3, 6, 9 
CE: 10, 13, 15, 16, 17, 18, 19, 20, 22, 23, 26, 28, 29 
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