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ПАРАМЕТРИЧЕСКОЕ ОЦЕНИВАНИЕ МНОГОМЕРНОЙ  

ПО ВХОДУ ЛИНЕЙНОЙ ДИНАМИЧЕСКОЙ СИСТЕМЫ  

ПРИ НАЛИЧИИ АВТОКОРРЕЛИРОВАННЫХ ПОМЕХ  

ВО ВХОДНЫХ И ВЫХОДНЫХ СИГНАЛАХ 

Р.В. Галиакберов 

Самарский государственный университет путей сообщения, 

г. Самара 

Рассмотрим стационарную устойчивую систему с выходной переменной iz  и 

входной переменой 
)( j

ix  с локально-коррелированными помехами. Система 

описывается следующим стохастическим уравнением: 
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где )(1 i  – помеха наблюдения в выходном сигнале; 

)()( ij  – помехи наблюдения соответственно в j -м входном сигнале. 

Утверждение 1: 

Пусть стационарная динамическая система с нулевыми начальными условиями 

(1), и выполняются условия 1-5 [1]. Тогда 
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 (при →N ) существует и 

является сильно состоятельной оценкой, т.е. .
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Доказательство: Рассмотрим функцию: 
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Тогда из условия 5 по лемме 1.1 [2] получаем: 
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Из условия 4: ,
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условий 2,3,4 удовлетворяет условиям леммы 1.2[2], сходится к нулю. 
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Таким образом, (2) можно представить в виде 
2r  слагаемых, каждое из которых 

согласно 2, 3, 4 по лемме 1.2 [2] сходится к нулю. 

Аналогично можно доказать, что и все остальные слагаемые 3v  сходятся к 

нулю с вероятностью 1 при →N . Следовательно,  
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Покажем, что решение задачи ( ) B
a

b
abUaab d ~
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существует и сходится в единственной точке( ) ( )00 abab = . 

Для этого представим (3) в следующем виде: 

 
Рассмотрим следующую вспомогательную функцию: 
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Легко проверить, что уравнение 0)( =V  на интервале ( )1, min +−   имеет 

корень 1ˆ = , где 0min   – наименьшее собственное число регулярного пучка 

квадратичных форм, определяемых положительно определенными матрицами 
*H  

и 
*

2,1
H . К тому же этот корень является единственным на интервале ( )1, min +− 

, что вытекает из непрерывности функции )(V  на этом интервале, и 0)( V  на 

( )1, min +−  , и отсюда непосредственно следует существование и 

единственность (4). В дальнейшем ход доказательства практически полностью 
аналогичен доказательству [3], при 
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На основе приведенного утверждения был разработан и реализован на базе 
математического пакета Matlab комплекс программ, позволяющий получать 
оценки матриц параметров с наперед заданной точностью.  
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