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Çàäà÷à îöåíèâàíèÿ ñîñòîÿíèÿ ëèíåéíûõ äèñêðåòíûõ ñòîõàñòè÷å-
ñêèõ ñèñòåì øèðîêî èçó÷àåòñÿ â ñâÿçè ñ åå âàæíîñòüþ â ðàçëè÷-
íûõ îáëàñòÿõ, âêëþ÷àÿ ñâÿçü, ïðîìûøëåííóþ ýëåêòðîíèêó, ðàñïî-
çíàâàíèå ðå÷è, îáðàáîòêó èçìåðèòåëüíîé èíôîðìàöèè è ò. ï. Ôèëüòð
Êàëìàíà [1] ÿâëÿåòñÿ íàèáîëåå èçâåñòíûì ìåòîäîì îöåíèâàíèÿ ñî-
ñòîÿíèÿ ëèíåéíîé äèñêðåòíîé ñòîõàñòè÷åñêîé ñèñòåìû, óðàâíåíèÿ
êîòîðîãî îïèñûâàþò ðåêóððåíòíîå ðåøåíèå îïòèìàëüíîé îöåíêè ñî-
ñòîÿíèÿ ñèñòåìû.

Â ðàáîòå [2] èññëåäîâàíà ïðîáëåìà ñõîäèìîñòè îïòèìàëüíîãî
ôèëüòðà Êàëìàíà äëÿ ñèñòåì ñ àâòîêîððåëèðîâàííûì øóìîì, óñòà-
íàâëèâàþòñÿ óñëîâèÿ ñõîäèìîñòè ôèëüòðà íà îñíîâå ýêâèâàëåíòíîãî
èçó÷åíèÿ ñõîäèìîñòè êîâàðèàöèè îøèáêè îöåíêè ïðåäñêàçàíèÿ ðàñ-
øèðåííîãî âåêòîðà ñîñòîÿíèÿ ñèñòåìû.

Ðàññìîòðèì äèñêðåòíóþ ëèíåéíóþ ñòîõàñòè÷åñêóþ ñèñòåìó ñ àâ-
òîêîððåëèðîâàííûì øóìîì â èçìåðåíèÿõ

xk+1 = Axk + ωk, (1)

yk = Cxk + vk, (2)

vk =

l∑
i=0

Hiςk−i, k = 0, 1, ... (3)

ãäå xk ∈ Rn � íåèçâåñòíîå ñîñòîÿíèå; ωk ∈ Rn � øóì â óðàâíå-
íèè îáúåêòà; yk ∈ Rp � èçìåðåíèå; vk ∈ Rp � àâòîêîððåëèðîâàííûé
øóì; ςk ∈ Rq � ñëó÷àéíûé âåêòîð; ςj = 0 ïðè j < 0;A,C è Hi � ìàò-
ðèöû ñîîòâåòñòâóþùèõ ðàçìåðíîñòåé; íà÷àëüíîå ñîñòîÿíèå x0 ïðåä-
ñòàâëÿåò ñîáîé ñëó÷àéíûé âåêòîð ñî ñðåäíèì x0 è êîâàðèàöèîííîé

1



Òåêóùàÿ ñåêöèÿ

ìàòðèöåé P 0.
Ïîëîæèì φk = (xT

k , ς
T
k , ς

T
k−1, ..., ς

T
k−l)

T . Ïåðåéäåì îò ñèñòåìû (1)�
(3) ê (4)�(5)

φk+1 = A⋄φk + εk, (4)

yk = C⋄φk, (5)

ãäå A⋄ =

 A 0n×lq 0n×q

0q×n 0q×lq 0q×q

0lq×n Ilq 0lq×q

 , εk =

 ωk

ςk+1

0lq×1

 ,

C⋄ = (C,H0, H1, ...,Hl) è Q⋄ = diag(Q, J, 0lq×lq).
Òàê êàê øóì ÿâëÿåòñÿ àâòîêîððåëèðîâàííûì ñ êîíå÷íûì øà-

ãîì l, òî óâåëè÷åíèå ýòîãî øàãà ïðèâîäèò ê óâåëè÷åíèþ ðàçìåðîâ
ñèñòåìíûõ ìàòðèö. Ñîîòâåòñòâåííî, öåëüþ ðàáîòû ÿâëÿåòñÿ àíàëèç
âû÷èñëèòåëüíîé ñëîæíîñòè àëãîðèòìà ôèëüòðàöèè äëÿ ñèñòåì ñ àâ-
òîêîððåëèðîâàííûì øóìîì â èçìåðåíèÿõ. Ðåçóëüòàòû àíàëèçà èñ-
ïîëüçóþòñÿ äëÿ ýôôåêòèâíîé ïðîãðàììíîé ðåàëèçàöèè àëãîðèòìà.
Ïîä ýôôåêòèâíîñòüþ ïîíèìàåì âðåìÿ ðàáîòû è îáúåì èñïîëüçóåìîé
ïàìÿòè.
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