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Resumen 
 
 
El problema de encontrar condiciones robustas frente al efecto de factores no 
controlables es un tema de gran interés práctico, tanto cuando se trata de productos, ya 
que es una característica demandada por el mercado, como cuando se trata de procesos, 
ya que facilita enormemente su control. 
 
Existen básicamente dos métodos para estudiar el problema:  
 
El método propuesto por G. Taguchi a comienzos de los 80’s en el que los diseños son a 
base de matrices producto y las condiciones robustas se hallan analizando una métrica 
directamente relacionada con la variabilidad, por ejemplo la varianza.  
Un método alternativo es el que parte de una matriz, en general con menos 
experimentos, que permite estimar un modelo para la respuesta Y en función de los 
factores de control y ruido, y estudia las condiciones robustas a partir de las 
interacciones entre ambos.  
 
Aunque en un principio cabría esperar resultados muy similares analizando un mismo 
problema por las dos vías, es conocido desde hace algún tiempo que las conclusiones 
pueden llegar a ser muy dispares. En el capítulo 3 presentamos dos ejemplos que así lo 
confirman. El objetivo de esta tesis es hallar las causas de estas diferencias.  
 
En los capítulos 4, 5, 6 y 7 presentamos la naturaleza de las superficies asociadas a la 
variabilidad provocada por factores ruido. Hemos demostrado que independientemente 
de que la métrica utilizada sea χ σ(Y) o lo(σ(Y)) las superficies difícilmente podrán ser 
aproximadas por polinomios de primer orden en los factores de control. Se llega por lo 
tanto a la conclusión de que las estrategias habitualmente utilizadas en la práctica no 
pueden conducir a un buen conocimiento de estas superficies. Por ejemplo, no es 
adecuado utilizar, en los factores de control, ni diseños 2k-p sin puntos centrales, ni 
diseños de Resolución III. 
 
En el capítulo 8 se estudian los errores en la estimación de σ2(Y), cuando la 
aproximación se lleva a cabo a partir del modelo de Y, que se producen en dos 
situaciones. La primera está relacionada con la existencia de factores ruido no incluidos 
en la experimentación, y la segunda tiene que ver con una deficiente identificación de la 
relación de Y con los factores ruido incluidos en la experimentación. 
 
Por último, en el capítulo 10, se ha investigado sobre los errores más comunes a la hora 
de seleccionar las condiciones robustas a partir de gráficos. 
 
Una vez halladas y analizadas las causas de las discrepancias entre los dos métodos de 
análisis y tipificados los errores más frecuentes producidos en cada uno de ellos, se dan 
recomendaciones sobre el camino a seguir para evitarlos.  
 



 

 



 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 


