
INTRODUCCION


SISTEMA

Un sistema es una combinación de componentes que actúa conjuntamente para alcanzar un objetivo específico.

Un componente es una unidad particular en su función en un sistema.

El concepto de sistema se puede aceptar a fenómenos dinámicos abstractos tales como los que se encuentran en económica, el transporte, el crecimiento de la población y la biología.

· SISTEMA DINÁMICO

Se dice sistema dinámico si su salida en el presente depende de una entrada en el pasado.

Ejem.

-el conocimiento es un sistema dinámico.

-el computador en tiempo pasado ingresan datos no elaborados y sale              

 Información no elaborada.       

· SISTEMA ESTÁTICO

Si su salida en curso depende solamente de la entrada de curso.

La salida de un sistema estático, permanece constante si la entrada no cambia y cambia solo cuando la entrada cambia

Ejem.

- un sistema eléctrico que consta de un enchufe y un foco.

· SISTEMA ESTABLE

Es aquel que permanece en reposo, a no ser que  se existe por una fuente externa, en este caso volverá al reposo una vez que desaparezcan las excitaciones.

Ejem.

· sistemas de glándulas lagrimales” en un momento de llora y en otro no”.

· MODELO

Es la representación formal de un sistema, pueden existir distintos modelos y la construcción de estos depende de la finalidad. 

Ejem.

1 maqueta -> la representación de un parque.

2 Mapa -> la representación de un país.

3 Plano -> modelo de construcción.


MODELO MATEMÁTICO

Cualquier tentativa de un diseño de un sistema debe empezar a partir de  una predicción de su funcionamiento, antes de la construcción física del sistema basado en un modelo  matemático.

· SISTEMAS CAUSALES

Para cada subsistema y para todo el sistema en consideración hay que definir bien cuales son las entras y salidas.

La entrada es la causa de lo que ocurre en un subsistema y la salida es el resultado, de esta forma llegamos al concepto de un sistema causal.

Para un sistema S una salida U y una salida Y  y  S1, S2, S3, son subsistema de S.


Al aplicar dos entradas U1 y U2 al sistema S suponiendo que siempre empecemos en el mismo momento T0 y que el sistema se encuentre en las mismas condiciones iniciales en T0, las entradas de U1 y U2 pueden cambiar en el tiempo: 


Si las entradas son iguales sobre intervalos [T0, T1] y diferentes para todo

T0 > T1. Decimos que el sistema S es causal en un intervalo de tiempo [a, b]  si y solo si para todo T que pertenece [a,b]

Esto quiere decir que U1 y U2, son iguales para el intervalo pasado, con respecto al momento T1, entonces las salidas correspondiente Y1, Y2 también son iguales en el momento T1.

· Practica # 1. - averiguar definiciones de:

                      Sistemas abiertos, sistemas cerrados, sistemas estocásticos.

                    -  variables exógenos, endógenas y  de estado. 

· DESCRIPCIÓN INFORMAL DEL MODELO

 La descripción del modelo incluye los siguientes tres partes:

1. Los componentes del modelo:

    Estos pueden ser partes físicas de un sistema real, Partes imaginarias de un             

    Sistema en diseño o parte de un modelo abstracto que aún no existe 

    Físicamente.

2. Las variables descriptivas:

     Estos sirven para describir las condiciones en las cuales se encuentran los  

     Componentes del modelo, la mayoría de las variables descriptivas son    

     Funciones  de tiempo.

3. Las reglas de interacción entre los  componentes:

     Según estas reglas, los componentes influyen recíprocamente y cambian los valores de sus variables descriptivas.

      La descripción informal del modelo no tiene que incluir ninguna descripción matemática, y solo sirve para dividir el modelo en componentes, listar las variables descriptivas con sus interpretaciones físicas y describir el funcionamiento del sistema, la descripción puede expresarse en palabras.

· DESCRIPCIÓN FORMAL DEL MODELO

Para pasar de una descripción informar a la descripción formal correspondiente aunque especificar los espacios a los cuales perteneces todas las variables descriptivas y dar una descripción exacta de la función de transacción de estados que dice.

“Como” cambia el estado de sistema con el tiempo, y la función de salida la cual muestra como depende la salida de sistema de su estado.

· MARCOS EXPERIMENTALES Y MODELOS SIMPLIFICADOS

Podemos observar que ni la descripción informal ni tampoco la descripción formal del modelo son únicas.

Para escoger la descripción adecuada que implicará cierta simplificación del modelo, hay que considerar los siguientes seis aspectos de simulación que son:

1. El objetivo de simulación:

    Es la tarea que intentamos resolver a través de la simulación. 

2. El sistema real:

     Este es el objeto, cuyo comportamiento intentamos modelar y simular. 

3. El modelo básico: 

     El modelo refleja todas las propiedades del sistema real podemos decir que        excluyendo algunos casos triviales el modelo básico nunca se pude construir. 

4. Marco experimental: 

  Determinar lo que quedemos medir, calcular y observación durante la   simulación. 

5. Modelo simplificador: 

      La simplificación del modelo se determina con el marco experimental actualmente aplicado, a casa sistema real le corresponden algunos modelos simplificados. 

6. La computadora:

    Es una herramienta de simulación.

La computadora impone ciertas limitaciones al marco experimental y al modelo simplificado, solo los modelo que cumplen con estas limitaciones pueden ser realizados prácticamente.

4 MODELO SIMPLIFICADOR


· PROPIEDADES DE LOS MODELOS PARA LA SIMULACIÓN

a) Componentes:

Elementos que inciden en el comportamiento del sistema y que están involucrados en forma directa o indirecta con el marco experimental. 

b) Variables:

Exógenos: Son las entradas originadas por causa externa al sistema. 

Endógenas: Originadas por causas internas que pueden ser de dos tipos:

1. De estado: Muestran las condiciones iniciales del sistema. 

2. De salida: Son aquellas variables que muestran los resultados del sistema.

Estado: Las forma de modelar un sistema matemáticamente consiste en describir en el sistema mediante representación de variables de estado, las variables de estados serán variables que muestran como evoluciona el estado del sistema: es decir Variables que contienen la información necesaria para predecir la evolución del comportamiento del sistema en forma única, se debe tomar en cuenta: 

1. Que las variables de estado pueden tener o no tener sentido físico.

2. Las variables de estado pueden ser  o no ser medibles. 

3. Para un mismo sistema dinámico las variables de estado no son únicas, se pueden definir infinitos conjuntos de variables que sirvan como variables de estado.

c) Parámetros: Son cantidades las cuales el operador puede asignarle valores arbitrarios lo cual se diferencia de las variables.

Los parámetros una vez establecidos se convierten en constantes. 

d) Relaciones Funcionales: Describen los parámetros de tal manera que muestran su comportamiento dentro de las componentes o entre componentes de un sistema que son:

1. Deterministicos: Las salidas están singularmente determinadas por las entradas

2. Estocásticos: Cuando el proceso tiene una salida indefinida, para una entrada determinada, las relaciones funcionales se representan por ecuaciones matemáticas y salen del análisis estadístico matemático

e) Restricciones: Son limitaciones impuesta a valores de las variables que pueden ser:

1. Auto impuestas: Son Aquellas asignados por el operador. 

2. Impuestas: Asignadas manualmente por el mismo sistema. 


REDES NEURONALES

En la actualidad una tendencia es establecer un nuevo campo en las ciencias de la computación para resolver problemas que no pueden ser descritas algorítmicamente.

Redes neuronales artificiales es un método que tiene su origen en la emulación, más o menos inteligente del comportamiento de los sistemas biológicos.

2 Ejem. Reconocimiento de forma, decisiones y estas metodología son la lógica borrosa, redes neuronales, razonamiento aproximado, algoritmos genéticos, teoría del caos, teoría del aprendizaje y se busca en estas metodología la tendencia a la combinación.


JUSTIFICACIÓN

Se tiene una gran facilidad de seres cognitivos:

1. Aquel que adquiere conocimiento en el transcurso de la vida para reconocer formas, para el procesamiento de voz, imagen, sonido, etc.

2. La dificultad de computadoras  del tipo de: Von Newman, para desempeñar adecuadamente tareas de ese tipo.

3. Copiar los secretos de los seres cognitivos.

4. Comprender y emular mecanismos asociados al conocimiento. 

· RED NEURONAL ARTIFICIAL

Es un nuevo paradigma no algorítmico para el proceso de la información, también se le llama neuro-computación de aprendizaje y adaptación, procesamiento distribuidor y paralelo se usa en:

1. La teoría del control.

2. Automatización.

3. Predicción.

4. Identificación.

Y también se usa en:

5. Reconocimiento de patrones. 

6. Extracción de características. 

7. Cuantización.

En 1936 Alan Turing, es el pionero en estudiar el cerebro como una forma de ver el mundo de la computación.

Mc Culloch describe los fundamentos teóricos de la computación neurona junto a Walter Pitts que era un matemático.

· LA NEURONA BIOLOGICA

Cuya habilidad es la comunicación entre ellas.

Se calcula que en el cerebro humano existen 1.000000000000000 conexiones. 
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Esta área de investigación comenzó en 1943 cuando el neurofísico McCulloch y el matemático Walter Pitts propusieron una estructura artificial análoga a la neurona biológica
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La conexión entre el axón de una neurona y la dendrita de otra se llama sinapsis
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· NATURALEZA BIOLECTRICA DE LAS NEURONAS

La comunicación se da mediante señales bioeléctrica es decir:

· Eléctricas 

· Químicas

La señal generada por la neurona y transportada por el axón es un impulso eléctrico, mientras que la señal que se transmite entre las terminales axomaticos de una neurona y dendritas de la otra neurona es de origen químico, concretamente se realiza mediante moléculas de sustancia transmisoras que se llama neurotransmisores que fluyen a través de conductos especiales llamados sinapsis que tiene la función de receptor  y están localizados entre los terminales axomaticos y las dendritas de la neurona siguiente.

Existen dos tipos de sinapsis que son:

1. Sinapsis excitadores, cuyos neurotransmisores provocan disminución de potencial en la membrana de la célula post sináptica, facilitando impulsos a gran velocidad 

2. Sinapsis inhibidoras, cuyos neurotransmisores tienen a estabilizar el potencial de la membrana dificultando la emisión de impulsos 

· NEURONA ARTIFICIAL

Las señales que llegan a las sinapsis son las entradas a la neurona, estos son ponderadas, atenuadas y amplificadas a través de un parámetros denominado peso asociado a la sinapsis correspondiente, estas señales de entra pueden exitar a la neurona.

Sinapsis con peso positivo

O inhibidora peso negativo

El efecto es la suma de las entradas ponderadas si la suma es igual o mayor que el umbral de la membrana entonces la neurona se activa, esto es una situación todo o nada, cada neurona se activa o no se activa las funciones umbral integran la energía de las señales de entrada en el espacio y el tiempo.

Ejer.  

       Averiguar sobre:

      - teoría del caos, lógica borrosa, algoritmos genéticos.

        Averiguar sobre:

- función escalar, función lineal y mixta, función sigmoidal, función     gaussiana.

· TIPOS DE NEURONAS

1. Aquellos que reciben estímulos externos relacionados con el aparato sensorial. 

2. Neuronas que corresponde al segundo nivel donde se genera cualquier tipo de representación interno de la información.

3. Son aquellas unidades de salida cuya misión es dar respuesta al sistema.

· MODELO DE MC CULLOCH (1943)
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Cada neurona i-ecima está caracterizada en cualquier instante de un valor número denominado estado de activación asociado a cada unidad, existe una función de salida F que transforma el estado actual de activación y una señal de salida Y, dicha salida es enviada a través de los canales de comunicación unidireccionales a otras neuronas de la red, en estos canales la señal se modifican de acuerdo a la sinapsis es decir el peso Wi asociado a cada uno de ello según una determinada regla 

A = X1W1+X2W2……..XnWn

Con este modelo se puede modelar sistemas computacionales

Donde:

Xi : son las entradas.

Wi: son los pesos sinápticos.

Con este modelo se  puede construir cualquier función lógica Booleana. 

También con pesos convenientemente determinados se podría simular cualquier computador digital.

Otra representación es la siguiente:
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· FUNCIÓN SIGMOIDAL

Es la función de transferencia más utilizada.

Es una función continua, por tanto el espacio de los estados de activación es un    intervalo del eje real.
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· APRENDIZAJE

Se dice así a la capacidad de la neurona o red neuronal para ajustar las conexiones de modo de obtener una respuesta deseada a que satisfaga ciertos criterios

· REGLA DE HEBB

Cuando una neurona repetida y persistentemente excita a un neurona J algún proceso de crecimiento o proceso metabólico, se produce en una o ambas neuronas de modo que la eficiencia de excitación de i sobre j aumenta.

Wij = Wij + alfaXiYj.

Donde:

 Alfa: es constante de crecimiento.

  XiYj: es la excitación de X sobre la salida Y.

· CARACTERISTICAS DE UNA RED NEURONAL ARTIFICIAL

- Numero de neuronas.

- Arquitectura de interconexiones. 

- Valor de los pesos.

- Función de activación y transferencia.

· MODOS EN QUE TRABAJA UNA RED NEURONAL ARTIFICIAL

 - Aprendizaje: Adapta sus pesos, su arquitectura, sus funciones de activación y     transferencia.

 - Reconocimiento: Se basa en ejemplos.

3 TIPOS DE APRENDIZAJE

1. Supervisado.

2. No supervisado.

	Entrenamiento 

Problema
	Supervisado
	No supervisado

	Memorias asociativas
	Hopfield
	

	Clasificación
	Adaline
	

	Predicción
	Perceptrón
	

	Interpolación
	MLPTDNN,LVQ,RBF
	

	Cuantización
	LVQ
	Cohonen Art.


· COMPARACIÓN ENTRE UNA RED NEURONAL ARTIFICIAL Y LAS MAQUINAS ACTUALES

Basados en el modelo de Von Newman.

	Red Neuronal Artificial
	Von Newman

	Entrenada
	Programada con instrucciones

	Memoria y Procesador que interactúan
	No interactúan

	Paralelo Asíncrono
	Secuencial

	Tolerancia a fallas
	No Tolerancia a fallas

	Autoorganizado
	Dependiente del Software

	Conocimiento almacenado en forma adaptable

Procesamiento anárquico
	Conocimiento almacenado en forma localizable

Procesamiento autocrático


· SISTEMA ESTÁTICO

1. Redes monocapa:

En las redes monocapa, como la red HOPFIELD y la red BRAIN-STATE-IN-A-BOX, se establecen conexiones laterales entre las neuronas que pertenecen a la única capa de la red. Además pueden existir conexiones auto recurrente.

Las redes monocapa se utilizan típicamente en tareas relacionadas con lo que se conoce como auto asociación, por ejemplo para regenerar informaciones de entrada que se presentan distorsionadas o incompletas.

A continuación se muestran modelos de redes monocapa más conocidos.

	TIPOS DE CONEXIONES
	
	MODELO DE RED

	
	CONEXIONES
	BRAIN STATE IN A BOX

	CONEXIONES
	AUTO-RECURRENTES
	ADDITIVE GROSSBERG (AG)

	LATERALES
	
	SHUNTING GROSSBERG (SG)

	EXPLICITAS
	
	OPTIMAL LINEAR ASOCIATIVE MEMORY

	
	NO AUTO-RECURRENTES
	HOPFIELD

	
	
	BOLTZMAN MACHINE

	
	
	CAUCHY MACHINE

	CROSSBAR
	
	LEARNING MATRIX (LM)


2. Redes multicapa:

Son aquellas que disponen las neuronas agrupadas en varias capas. Una las forma para distinguir la capa a la que pertenece una neurona, consistiría en fijarse en el origen de las señales que recibe a la entrada y el destino de la señal de salida. Normalmente, todas las neuronas de una capa reciben señales de entrada de otra capa anterior, más cercana a la entrada de la red, y envían su señal de salida a una capa posterior, más cercana a la salida de la red. A estas conexiones se les denominan conexiones hacia delante  o feedforward.

Sin embargo en un gran número de estas redes también existe la posibilidad de conectar las salidas de las neuronas de capas posteriores a las entradas de capas anteriores, a estas conexiones se les denomina conexiones hacia atrás o feedback.
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